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Abstract of DE1 9830548 

The control arrangement includes an arrangement which provides a number of reference lines (60) 
which extend along the lane (48) and are arranged parallel to each other in a width of the lane. A 
selection arrangement selects a target movement line from the multitude of reference lines in response 
to a movement condition of the vehicle. A torque generation arrangement provides a steering torque for 
moving the vehicle in direction of the target tfiovement line. The control arrangement recognizes a 
lane, on which a vehicle moves, and controls a steering torque, \so that the vehicle moves along the 
lane. A reference line adjustment arrangement adjusts a number of reference lines which extend along 
the lane and are arranged parallel to each other in a width of the lane. A target movement line selection 
selects a target movement line from the multitude of reference lines in response to a movement 
condition of the vehicle. A torque generation arrangement provides a steering torque for adjusting a 
line of movement of the vehicle in direction of the target movement line. 
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Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 

Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

(§) Fahrzeuglenksteuervorrichtung zur Unterstutzung einer Lenkbetatigung zum Bewegen eines Fahrzeugs 

entlang einer durch einen Fahrer gewunschten Linie 
@ Es wird eine Fahrzeuglenksteuervorrichtung offenbart 

zum Steuern eines Lenkdrehmoments zum Bewegen ei- 
nes Fahrzeugs {40) in Richtung einer durch einen Fahrer 

gewunschten oder fur die Umstande des Fahrzeugs ge- 

eigneten Linie. Die Fahrzeuglenksteuervorrichtung er- 

kennt eine Fahrspur (48), auf der sich das Fahrzeug be- 

wegt, und steuert das Lenkdrehmoment des Fahrzeugs 

(40), so dafc sich das Fahrzeug (40) entlang der Fahrspur 

(48) bewegt. Eine Vielzahl von Bezugsiinien (60) werden 

eingestellt, die sich entlang der Fahrspur erstrecken und 

in einer Breitenrichtung der Fahrspur (48) parallel zuein- 

ander angeordnet sind. Eine Zielbewegungslinte wird aus 

der Vielzahl von Bezugsiinien (60) in Ubereinstimmung 

mit einem Bewegungszustand des Fahrzeugs (40) ausge- 
■ wahlt. Ein Lenkdrehmoment wird erzeugt zum Verschie- 
« ben einer Bewegungslinie des Fahrzeugs in Richtung der 
• Zielbewegungslinie. 
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Bcschrcibung 



Die vorliegende Erfindung bczichl sich auf cine Fahr- 
zcug lenkslcucrvorrichlung unci insbesonderc auf cine Fahr- 
zeuglcnksteuervorrichtung, die cine T^enkbctaligung unler- 
stulzl, so daB cine Bcwcgungslinie des Fahrzeugs mil cincr 
Ziclhcwcgungslinic ubcrcinslimml. 

In dcr japanischen Ollenlcgungsschrill Nr. 7-104856 ist 
cine bekanntc Vorrichtung oflenbart /urn Hr/cugcn eincr 
Lcnkkrafl, wenn cine aklucile Bcwcgungslinie cincs Fahr- 
/.cugs von cincr zuvor hesiimmten Bcwcgungslinie (nach- 
folgcnd als vorbcslimmlc Linic bczcichncl) abweicht, so 
daB das Fahrzcug in eincr Richtung bewegl wird, in dcr die 
aklucile Bcwcgungslinie nahcr an die vorbcstimrnlc Linic 
vcrschoben wird. Die vorgenannte bekanntc Vorrichtung 
weisl cine Einrichtung auf /.urn Erfasscn cincs Bcreichs ci- 
ncr Fahrspur, auf der sich das Fahrzcug bewegl, und cine 
Einrichtung /.urn Erfasscn cincs Flachcnbcrcichs, in dctu 
sich das Fahrzcug in dcr Fahrspur bewegt. Daruber hinaus 
wcist die vorgenannte Vorrichtung einen Einrichtung auf 
zurn Erzeugen eines Ixnkdrehmomcnls, urn das Fahrzcug in 
cine Mille der Fahrspur zuriickzufuhrcn, wenn das Fahrzcug 
in Richtung eincr Scite der Fahrspur vcrschoben wird. 
Nachfolgcnd wird dieses Lenkdrchtnornent als Ruckkehr- 
lcnkdrehrnomenl bczcichncl. 

GcmiiB der vorgenannten Vorrichtung kann cine Situa- 
tion, bei der die Bcwcgungslinie des Fahrzeugs von dcr vor- 
bestimmten Linic abweicht, durch Erzeugen eines Riick- 
kchrlenkdrchrnomenls einem Fahrer des Fahrzeugs iibermit- 
tell werden. Daruber hinaus kann der Fahrer des mil der vor- 
genannten bekannten Vorrichtung ausgcslattetcn Fahrzeugs 
das Fahrzcug durch die Unterstutzung anhand des Riick- 
kchrlcnkdrehinonicnls auf einfachc Wcise auf die vorbe- 
slimmte Linie zuruckfiihren. GemaB dcr vorgenannten be- 
kannten Vorrichtung kann die Bewcgung des Fahrzeugs so- 
mil auf einfachc Weise und sicher auf der vorbestimmlen Li- 
nie beibehalten werden. 

Im allgemeinen untcrschciden sich ein fiir einen Fahrer 
komfortables Gcfuhl bereilstellende Bewcgungslinicn fah- 
rerabhangig. Bei der vorgenannten bekannten Vorrichtung 
wird allcrdings ohne Berucksichtigung eines solchen indivi- 
ducllcn Untcrschicds irnrncr cine feste Linie fcslgclcgl. Bei 
der vorgenannten bekannten Vorrichtung kann das Riick- 
kehrlcnkdrchmoment eincr Lenkbctatigung durch den Fah- 
rer enlgcgcnwirken, wenn eine durch den Fahrer ge- 
wiinschte Bcwcgungslinie nicht mil der vorbestimmlen Li- 
nie ubcreinstimmt. Dieshczuglich unterstutzl die vorge- 
nannte bekanntc Vorrichtung cine Lenkbctatigung durch ei- 
nen Fahrer nicht immer optimal. 

Daruber hinaus kann die vorgenannte bckannte Vorrich- 
tung den Fahrer durch aulomalisches Erzeugen eines Riick- 
kehrlenkdrehnioments vorwamcn, wenn das Fahrzcug aus 
vcrschicdcnen Grundcn zu einer Seite der Fahrspur, auf der 
sich das Fahrzcug bewegt, vcrschoben wird. GcmaB der vor- 
genannten bekannten Vorrichtung wird das Fahrzcug am 
Vcrlasscn der Fahrspur gchindcrt, auf der das Fahrzcug bei- 
behalten werden solltc. lis kann jedoch ein ITindcrnis wie 
beispiels weise ein Molorrad auf dcr Fahrspur vorhanden 
sein. In cincm solchen Fall muB sich das Fahrzcug auf eine 
Seite der Fahrspur bewegen, um dem Tlindcrnis auszuwei- 
chen. Die vorgenannte bckannte Vorrichtung erzeugt jedoch 
ein Ruckkchrlcnkdrchmomcnl, um das Fahrzcug in die 
Mille dcr Fahrspur zuruckzufuhrcn. Dement sprcchend muB 
der Fahrer des Fahrzeugs cine Txnkbctatigung zurn Widcr- 
stehen dcr Ruckkchrlcnkkraft durchfuhrcn, wenn ein Vcr- 
such einer Bewcgung cntlang ciner Scite der Fahrspur untcr- 
nommen wird, um cincm llindernis auszuweichen. Somit 
crgibl sich bei dcr vorgenannten bekannten Vorrichtung die 



Problcmatik des Bcibehaltcns einer Bewcgung cincs Fahr- 
zeugs enllang cincr Scite eincr Fahrspur, wenn sich das 
Fahrzcug auf der Seite der Fahrspur bewegen muB, um ci- 
ncm TTindcrnis auszuweichen. 
5 Wie vorstchend crwahnl, weisl die bckannte Vorrichtung 
ein Problem dahingehend auf, daB ein Fahrer ein Fahrzcug 
nicht zurn Bewegen cntlang cincr gcwiinsehlcn Linic inncr- 
halb eincr Fahrspur, in dcr sich das Fahrzcug bewegl, stcu- 
ern kann, da die bckannic Vorrichtung immcrcin Lcnkdreh- 
10 moment zurn Beibehalten des Fahrzeugs auf cincr lcslcn Li- 
nie odcr immer ein zu cincm Abstand zwischen der feslen 
Linic und dem Fahrzcug proportionates I xnkdrch moment 
crzeugt. 

lis ist Aufgahe der vorlicgcnden Erlindung, cine Fahr- 
15 zeuglcnkstcucrvorrichtung bcreit zuslcllcn, bei dcr die vor- 
genannten Problcmc vermicden werden. 

Eine wcitcrc Aufgabe dcr vorlicgcnden lirlindung liegt 
im Bcreitslellen cincr Fahrzcuglcnkstcucrvorrichtung zurn 
Steucrn eines Txnkdreh moments zurn Bewegen des Fahr- 
20 zeugs in Richtung eincr durch einen Fahrer gcwunschlcn 
odcr fur das Fahrzcug gceignctcn Linic. 

Eine weiterc Aufgabe dcr vorlicgcnden Erfindung licgl 
im Bcreitslellen einer Fahrzcuglenksieucrvorrichlung zurn 
Slcuern cincs Ixnkdrehmomenls zurn Bcreitslellen eines 
25 Fahrzeugs mil guter Lenkcharaklcristik, wenn ein Fahrer 
den Vcrsuch unlcrnimmt, das Fahrzcug auf cine Seite ciner 
Fahrspur zu bewegen, auf der sich das Fahrzcug bewegl, 
wobei ein Vcrlassen der Fahrspur durch das Fahrzcug vcr- 
hindert wird. 

30 ErfindungsgemaB werden die vorgenannten Aufgabcn gc- 
lost durch cine Fahrzeuglcnksteucrvorrichtung zurn Erken- 
ncn eincr Fahrspur, auf der sich ein Fahrzcug bewegt, und 
zurn Steucrn eines Lenkdrehinomeuls des Fahrzeugs, so daB 
sich das Fahrzcug enllang dcr Falirspur bewegt, wobei die 
35 Fahrzeuglenksteuervorrichtung umfaBt: 

eineBezugslinieneinstellcinrichlung zurn Einslcllen eincr 
Vielzahl von Bezugslinicn, die sich cntlang der Fahrspur er- 
strccken und in einer Brcilenrichtung dcr Fahrspur parallel 
zueinander angeordnet sind, 
40 eincr Ziclbcwcgungslinicnauswahleinrichtung zurn Aus- 
wahlcn cincr Ziclbcwcgungslinie aus der Vielzahl von Be- 
zugslinicn in Ubereinstimmung mil cincm Bcwcgungszu- 
stand des Fahrzeugs, und einer Ruckkehrlenkdrehniomcnt- 
crzeugungseinrichtung zurn Erzeugen eines Lenkdrchmo- 
45 ments zurn Verschiebcn einer Bcwcgungslinie des Fahr- 
zeugs in Richtung dcr Zielbewegungslinic. 

ErfindungsgemaB wird das Lcnkdrehrnornenl so geslcu- 
ert, daB die Bcwcgungslinie des Fahrzeugs mit der Zielbe- 
wegungslinic ubcreinstimmt. Die Ziclbcwcgungslinie wird 
50 als eine der Vielzahl von auf der Fahrspur eingcstelltcn Be- 
zugslinicn bestimmt, wobei die Ziclbcwcgungslinie fiir ei- 
nen Bewegungszustand des Fahrzeugs optimal ist. Dcmcnt- 
sprechend wird das Lenkdrchrnoment crfindungsgcmaB so 
gesteucrl, daB sich das Fahrzcug auf der fur den Bcwe- 
55 gungszustand des Fahrzeugs geeignctsten Bcwcgungslinie 
bewegt. 

In dcr vorgenannten Erfindung kann die Ziclbcwcgungs- 
linicnauswahlcinrichtung eine dcr Bezugslinicn auswahlcn, 
die cine durch cine Lcnkbclaiigung cincs Fahrcrs des Fahr- 
60 zeugs realisicrtc Lcnkbctricbslinic als Ziclbcwcgungslinie 
annahert. 

Dcmcnlsprechcnd wird die Zicl linic als cine dcr Bezugs- 
linicn bestimmt, die die Txnkbctriebslinte annahert, d. h. 
cine Linie, auf der dcr Fahrer das Fahrzcug zu bewegen bc- 
65 absichtigt. 

Dariibcr hinaus kann die crfindungsgcmaBc Fahrzcug- 
lcnkstcucrvorrichtung weiterhin umfassen: 
eine Abwcichungsvcnncidungsbercichseinslcllcinrichtung 
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zum Einsicllcn cincs Abwcichungsvcrmeidungsbercichs auf 
cincr Scilc dcr Fahrspur, und 

cine Abweichungsvermeidungsdrchinomenler- 
zeugungseinrichtung Frzcugen cines T jcnkdrchmomcnts 
zum Bcwcgcn des l ; ahr/.cugs in Richlung cincr Mitlc dcr 
Fahrspur, wenn die Bcwcgungslinie des Fahrzcugs den Ab- 
wcichungsveruicidungsbercich iihcrlappl. 

ErlindungsgemaB kann die Bcwcgungslinie den Abwci- 
chungsvermcidungsbereich Uberlappen, wenn die Bcwc- 
gungslinie des Fahrzcugs /.u cincr Scilc dcr Fahrspur vcr- 
schoben wird. Dies fuhrl zu cincr Erzeugung cincs Drchmo- 
mcnls (nachlblgcnd als Abweichungsvcrmeidungsdrchmo- 
nicnl bczeichnct), durch den das Fahrzeug in Richtung dcr 
Mine dcr l ; ahrspur bewegl wird. GcmaB Abwcichungsvcr- 
fncidungsdrchnioiiicnl wird cin Vcrlasscn dcr Fahrspur 
durch das Fahr/.cug wirksain verhindcrt. 

Darubcr hinaus kann die crfindungsgcmaBc Fahrzcug- 
lcnkslcucrvorrichtung wcilcrhin unifasscn: 
cine Zuslandscrkennungscinrichlung zum Krkcnncn von 
Zuslanden cincs Bewegungspfads des Fahrzcugs, und 
cine Sleuerverslarkungsanderungscinrichlung zum Andcrn 
cincr GroBe des durch die Ahwcichungsvcrmcidungsdrch- 
momenlcrzeugungseinrichlung erzeuglcn Lcnkdrchmo- 
mcnls in Ubereinslimmung mil den Zuslanden des Bewe- 
gungspfads. 

Bci diescr Erfindung wird die GroBe des Abwcichungs- 
vcniicidungsdrchmomcnts in Ubcrcinstimmung mil den Zu- 
slanden eincs Bewegungspfads des Fahrzcugs geandcrt. Die 
Zustandc des Bewegungspfads des Fahrzcugs unifasscn ei- 
ncn Zustand, dcr cine Abwcichung des Fahrzcugs von dcr 
Fahrspur zulafil, und cincn Zusland, dcr cine Abwcichung 
des Fahrzcugs von dcr Fahrspur nicht zulasscn kann. In dcr 
vurliegenden Frfindung wird das Abweichungsvermei- 
dungsdrchnionicnl groBcr cingestcllt, wenn das Frfordcmis 
dcr Venneidung dcr Abwcichung erhoht ist. Dcmentspre- 
chend kann cine Abwcichung des Fahrzcugs in cincm Zu- 
sland positiv verhindcrt werden, indem das Erfordernis der 
Venneidung der Abwcichung hoch ist.. Darubcr hinaus kann 
cine Flcxibilital dcr Lenkbctaligung in cincm Zustand bci- 
bchallen werden, indem das Erfordernis dcr Venneidung dcr 
Abwcichung gcring ist. 

Darubcr hinaus kann die vorgenannlc Flrfindung wciter- 
hin umfasscn: 

einc Zustandscrkcnnungseinrichlung zum Erkennen von 

Zuslanden cincs Bewegungspfads des Fahrzcugs, 

wobci die Abwcichungsvcnncidungsbcreiehscin- 

stclleinrichlung cine Bercichsbrcitcncinslcllcinrichlung cnl- 

hali zum Einsiellcn cincr Brcite des Abwcichungsvcrmci- 

dungsbcreichs in Ubcrcinstimmung mil den Zuslanden des 

Bewegungspfads. 

Tn diescr Erfindung wird die GroBc des Abweichungsvcr- 
mcidungsdrchmomcnts in Ubcreinsliminung mil den Zu- 
slanden cincs Bewegungspfads des Fahrzcugs geandcrt. Die 
Zustandc des Bewegungspfads des Fahrzcugs unifasscn ci- 
ncn Zusland, der cine Abwcichung des Fahrzcugs von dcr 
Fahrspur zulafil, und cincn Zusland, der cine Abwcichung 
des Fahrzcugs von dcr Fahrspur nicht zulasscn kann. In dcr 
vorliegcndcn Erfindung wird die Brcite des Abwcichungs- 
vcmicidungsbcrcichs mil zunchmendem Erfordernis der 
Abwcichungsvcmicidung vergroBert. Dcmcnlsprcchcnd 
kann die Abwcichung des Fahrzcugs untcr cincr Bcdingung 
posiliv verhindcrt werden, bci dcr das Erfordernis der Ab- 
wcichungsveriucidung hoch ist. Darubcr hinaus kann cine 
Flcxibilital der Txnkbetaiigung unier cincr Bcdingung bci- 
bchaltcn werden, bci dcr das Erfordernis dcr Abwcichungs- 
vcmicidung gcring ist. 

Wcitcrhin kann die vorgenannlc Erfindung umfasscn: 
cine Ix*nkbctricbslinicnlcrncinrichlung zum Ixrncn cincr 



I^nkbctriebslinic bczuglich cincs jeden Zusiands des Bewe- 
gungspfads, wobei die Lenkbctriebslinic durch cine durch 
cincn Fahrcr des Fahr/.eugs durchgcfuhrle Lenkbctaligung 
realisierl wird, 

5 wobci die Bereichsbrcilcncinslelleinrichtung cine Lcrner- 
gebniswiedergabceinrichtung cnlhalt zum Wiedcrgeben ci- 
nes Lerncrgebnisscs dcr Lcnkbclriebslinienlcrneinrichtung 
in der Brcilc des Abweichungsveniicidungsbcrcichs. 

lirfindungsgcniaB wird die Ixnkbetricbslinic fUr a lie Zu- 

10 standc des Bewegungspfads gclernl. GcmaB dicscm Lcrn- 
vorgang kann einc Bcwcgungslinie, die dcr Fahrcr zum Fli li- 
nen des Fahrzcugs beabsichtigt. fur jeden Zustand des Bewe- 
gungspfads crfaBl werden. Mil andcrcn Worten kann fur je- 
den Zusland des Bewegungspfads ein Bercich crfaBt wcr- 

1 5 den, zu dent dcr Fahrcr das Fahrzeug nicht bewegen mochle. 
Dcr Bercich, zu dem dcr Fahrcr das Fahrzeug nicht bcwcgcn 
niochtc, cnisprichl cincm Bercich, in den das Fahrzeug ein- 
Iritl, wenn sich das Fahrzeug cnllang cincr durch den Fahrcr 
nicht bcabsichligtcn Bcwcgungslinie bewegl. Dcmcnlsprc- 

20 chend soihe das l ; ahrzcug in cincm solchcn Bercich in Rich- 
lung dcr Mitlc dcr Fahrspur bewegl werden. In dcr vorlie- 
gcndcn Erfindung wird das Ergcbnis des I^crnvorgangs so 
wiedcrgegeben, daB dcr Bercich, zu dem dcr Fahrcr das 
Fahrzeug nicht zu fuhren beabsichtigt, als der Abwei- 

25 ehuiigsvenneidungsbcreich cingestelll wird. Wird der Ab- 
weichungsvermcidungsbcrcich gemafi vorslchcndcr Bc- 
schreibung eingcstcllt, kann cine Abwcichung des Fahr- 
zcugs in Richtung des nonnalerweise durch den Fahrcr nicht 
vcrwendeten Bcreichs wirksam vermieden werden, wahrend 

30 ein flexiblcr Bctricb in cincm ublichcrwcise durch den Fah- 
rcr vcrwendeten Bercich bcibehallen werden kann. 

GcmaB eincm weilcrcn Aspckt der vorliegcndcn Erfin- 
dung wird cine Fahrzeuglcnksteuervorrichluiig bercitge- 
sielli, mil: 

35 einer Fahrspurbcrcichscrfassungscinrichtung zum Erfassen 
cincs Fahrspurbcrcichs, der sich vor cincm mil dcr Fahr- 
zeug lenksleuervorrich lung ausgcstaltelem Fahrzeug er- 
sireckl, 

cincr Ruckkehrlcnkdrchmomentcrzcugungscinrichlung zum 
40 Erzeugen eincs Ruckkchrtcnkdreh moments zum Lei ten des 
Fahrzcugs in Richtung cincr Miltc des Fahrspurbcrcichs, 
wenn sich das Fahrzeug zu cincm in cincm Scitenbcrcich 
des Fahrspurbcrcichs vorgeschenen Sieuerbcreich bewegl, 
cincr Absichtsbcstimmungseinrichtung zum Bestimmen, ob 
45 die Bcwcgung des Fahrzcugs zu dem Sieuerbcreich durch 
einen Fahrcr des Fahrzcugs beabsichtigt crfolgt, oder nicht, 
und 

ciner RUckkehrlcnkdrehmomcntbcschrankungscinrichtung 
zum Beschranken dcr Erzeugung des Ruckkchrlcnkdrchmo- 

50 menu, wenn feslgestcllt wird, daB dcr Fahrcr das Fahrzeug 
bewuBt zu dem Sieuerbcreich bewegt. 

ErfindungsgcinaB wird dcr Sieuerbcreich in cincm Sciten- 
bcrcich des Fahrspurbcrcichs bcrcitgcslellt. Trill das Fahr- 
zeug in den Sieuerbcreich ein, so wird das Ruckkehrlcnk- 

55 drchmomcnt zum Lcilcn des Fahrzcugs in Richlung dcr 
Mitlc des Fahrspurbcrcichs erzeugt. Wird das Ruckkehr- 
lcnkdrehmomcnt beim Verschicben des Fahrzcugs zu cincm 
Scitenbcrcich des Fahrspurbcrcichs erzeugt, so kann cin Ab- 
weichen des Fahrzcugs von dem Fahrspurbcrcich vermieden 

GO werden, solangc dcr Fahrcr des Fahrzcugs das Fahrzeug 
nicht bewuBt auBcrhalb des Fahrspurbcrcichs bcwcgl. 

lis kann cin Fall auflrclen, bci dem dcr Fahrcr das Fahr- 
zeug bewuBt auf cincn Scitenbcrcich des Fahrspurbcrcichs 
bewegl, urn eincm Ilindcrnis in dem Fahrspurbcrcich auszu- 

65 weichen. ErfindungsgcmaB wird die Erzeugung des Ruck- 
kehrlenkdrchmoments verhindcrt, wenn das Fahrzeug be- 
wuBt zu dem Sieuerbcreich bewegt wird. Dcnicntsprechend 
kann cin gutcr Lcnkbclricb rcalisicrt werden, wenn das 
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Fahrzeug zu cincr Scilc dcs l ; ahrspurbcrcichs bewegt wird. 

In dcr vorgcnannlcn Erhndung kann die Absichlsbcstim- 
niungscin rich lung cine FortdaucrmcBcinrichtung cnlh alien 
zuin Mcsscn einer Forldaucr, wahrend der sich das Fahr/cug 
in dcrn Slcuerbcrcich bewegt, und die Ruckkchrlcnkdreh- 
monienlbeschrankungscinrichlung kann einc ersie Verhin- 
derungscinrichlung cnthallen /.uni Verhindern der Erzcu- 
gung dcs Ruckkehrlcnkdrchmomcnts, wenn die Forldaucr 
cine vorbeslimmlc Zcitdaucr erreichl. 

Dementsprechend kann das Fahrzeug den Stcuerbercich 
bcini unbeabsichtigten Eintretcn in den Steuerbercich nach 
einer kurzen Zcitdaucr vcrlassen, wenn der Fahrer das Fahr- 
zeug unbeabsichtigt zu dem Seitenbercich dcs Fahrspurbe- 
reichs bewegt. Dementsprechend kann cin unbeabsichtigtcs 
Bcwcgen dcs I ahrzeugs zu dem Seitenbercich dcsFahrspur- 
bcrcichs durch den Fahrer bestimmt werden, wenn die Forl- 
daucr, wahrend der sich das Fahr/cug in dem Steuerbercich 
bewegt, langcr als dcr vorbestimmtc Schwcllwcrt isl. Erfin- 
dungsgemaB kann die Absicht dcs Fahrcrs somil genau cr- 
kannl werden. 

In der vorgcnannlcn lirfindung kann daruber hinaus die 
Absichtsbestimmungseinrichtung cine Vcrhindcrungszu- 
standsbestimmungseinrichtung enlhallen zum Bestimmcn, 
ob das Fahrzeug zu cinem auBcrhalb dcs Steuerbereichs vor- 
geschenen Verhinderungsbereich bewegt wird, und die 
Ruckkehrlenkdrehmomentbeschrankungseinrichtung kann 
cine zwcite Verhinderungseinrichtung enthaltcn zum Ver- 
hindern dcr Erzeugung dcs Ruckkehrlenkdrehmorncnts, 
wenn das Fahrzeug in den Verhinderungsbereich cintritt. 

ErfindungsgemaB kann das Fahrzeug den Steuerbercich 
bcim unbcabsichligten Eintretcn in den Steuerbercich nach 
einer kurzen Zcitdaucr vcrlassen, wenn der Fahrer das Fahr- 
zeug unbeabsichtigt zu dem Seilenbereich dcs Fahrspurbc- 
reichs bewegt. Dementsprechend kann bestimmt werden, 
daB der Fahrer das Fahrzeug bewuBt zu dem Seilenbereich 
des Fahrspurbereichs bewegt, wenn das Fahrzeug den au- 
Berhalb dcs Steuerbereichs bcfindlichen Verhinderungsbe- 
reich erreichl. ErfindungsgemaB kann die Absicht dcs Fah- 
rers somit genau erkannt werden. 

GcmaB cinem weiteren Aspckt der vorliegenden Erfin- 
dung wird daruber hinaus cine Fahrzeug lenksteuervorric li- 
ning bcrcitgestcllt mil: 

einer Fahrspurbereichserfassungseinrichtung zum Erfasscn 
cines sich vor cinem mil der Fahrzeuglenksieucrvorrichlung 
ausgeslatlelen Fahr/cug erslreckenden Fahrspurbereichs, 
und 

einer Ruckkchrlenkdrehmomcnterzcugungseinricht ung zum 
Erzeugen cines Rue kkchrlenkdrch moments zum Ixiien des 
Fahrzeugs in Richtung einer Mitle dcs Fahrspurbereichs, 
wenn sich das Fahrzeug /.u einem in cinem Seilenbereich 
des Fahrspurbereichs vorgeschenen Slcuerbcrcich bewegt, 
wobei die Ruckkchrlenkdrehmomentcrzcugungscinrichtung 
das Ruckkchrlenkdrchmomcnt fur einc vorbestimmtc Zcit- 
daucr nach dem Eintretcn dcs Fahrzeugs in den Steuerbe- 
rcich er/cugl. 

ErfindungsgemaB wird das Ruckkchrlenkdrchmomcnt fur 
die Fortdaucrpcriodc crzcugt, wenn das Fahrzeug in den 
Steuerbercich cin trill. Der Fahrer fiihlt das Ruckkchrlenk- 
drchmomcnt ubcr das Lcnkrad und erkennt, daB das Fahr- 
zeug in den Steuerbercich cingctreten isl. Nachdcm das 
Ruckkchrlenkdrchmomcnt aufgehoben ist, kann cin gutcr 
Lenkbetrieb crfolgen. Tritt das Fahrzeug unbeabsichtigt in 
den Slcuerbcrcich cin, so kann der Fahrer cine Lenkbctati- 
gung zum Ruckfiihren dcs Fahrzeugs in Richtung einer 
Mittc des Fahrspurbereichs durchfuhrcn, nachdcm dcr Fah- 
rer das Ruckkchrlenkdrchmomcnt gcfiihlt hat. Tritt das 
Fahrzeug bewuBt in den Steuerbercich cin, so fuhrt dcr Fah- 
rer einc Ixnkbelaligung zum Bcwcgen des Fahrzeugs in den 



Seitenbercich dcs Fahrspurbereichs durch. 

Daruber hinaus kann die crfindungsgcmaBc Fahrzeug- 
lcnksleuervomchtung weilcrhin einc Abweichungsvermei- 
dungseinrichtung umfasscn zum Erzeugen cines Ahwei- 
5 chungsvcnncidungslcnkdrchmomcnts zum Lcilcn des Fahr- 
zeugs in Richtung einer Mittc dcs Fahrspurbereichs, wenn 
sich das Fahrzeug in cinem auBcrhalb dcs Steuerbereichs 
vorgeschenen Abwcichungsvcmteidungsbcreich bewegt, 
ErfindungsgemaB ist der Abweichungsvermcidungsbe- 
10 reich auBcrhalb des Steuerbereichs vorgesehen. Tritt das 
Fahrzeug in den jenseils dcs Steuerbereichs vorgeschenen 
Abweichungsvcnncidungsbcrcich cin, so wird das Abwci- 
chungsveniicidungsdrchmomcnl crzeugt, ,im das Fahrzeug 
in Richtung einer Mittc dcs Fahrspurbereichs zu bcwcgen. 
15 Dementsprechend wird ein Abwcichen des Fahrzeugs von 
dem Fahrspurbereich wirksam vcrhindcrt. 

GemaB cinem weiteren Aspckt dcr vorliegenden lirfin- 
dung wird daruber hinaus cine Fahrzeug lenkstcuc rvorric li- 
king bercitgestcllt mil: 
20 einer Fuhrungslinienerkcnnungseinrichtung zum Erkenncn 
einer Fuhrungslinie auf einer StraBc, auf der sich ein mil der 
Fahrzeuglenkstcuervorrichtung ausgestattetes Fahrzeug be- 
wegt, 

einer Lcnkstcuercinrichtung zum Steucrn einer Txnkopera- 
25 tion des Fahrzeugs durch Erfasscn eines Posilionszusiands 
dcs Fahrzeugs bezuglich der durch die Fuhrungslinicnerken- 
nungscinrichtung erkannlen Fuhrungslinie, 
einer AlanTiierungsdrehmomentbcreiLslcHungseinrichtung 
zum Hinweisen eines Fahrers dcs Fahrzeugs durch Zufiihren 
30 eines Drchmoments zu einer Lenkmechanik dcs Fahrzeugs 
in tjbercinstimmung mil einem Positionszustand dcs Fahr- 
zeugs bezuglich der Fuhrungslinie, 

einer Folgedrehiiiomentbereitslellungseitirichlung zum Ein- 
steiien einer Ziei position auf dcr StraBe in UberciriSLini- 
35 mung mil einem Ergebnis dcr Erkennung der Fuhrungslinie, 
und zum Zufiihren eines Drchmoments zu der Lenkmecha- 
nik, so daB das Fahrzeug der Ziclposition folgl, 
einer Bewegungszustandscrfassungseinrichtung zum Erfas- 
scn cines Bewegungszustands des Fahrzeugs, und 
40 einer Zielpositionskorrekturcinrichtung zum Korrigieren 
dcr Ziclposition in Ubcrcinstimmung mil dem durch die Be- 
wegungszustandserfassungscinrichtung erfaBlcn Bcwe- 
gungszusland. 

ErfindungsgemaB kann der Fahrer anhand des dem Fahrer 
45 ubcr die Lenkmechanik uhcrmiltclten Drehmomenls erken- 
ncn, in wclchcr Entfernung von dcr Fuhrungslinie sich das 
Fahrzeug bcfindct, da das auf die Lenkmechanik cinwir- 
kende Drchmoment in Ubcrcinstimmung mil dem Positions- 
zustand des Fahrzeugs bezuglich der Fuhrungslinie veran- 
50 dcrt wird. Daruber hinaus kann dcr Fahrer ein Folgen dcr 
Ziclposition durch das Fahrzeug auf einfachc Weise bcibc- 
halten, da das Drchmoment so auf die Lenkmechanik ein- 
wirkt, daB das Fahrzeug dcr Ziclposition folgl, wodurch cin 
Abwcichen dcs Fahrzeugs von dcr StraBc vcrmieden werden 
55 kann. Weilcrhin kann die Zielposition auf cine gcwunschle 
Position gcandert werden, da die Ziclposition in Ubcrcin- 
stimmung mil dem Bcwcgungszustand des Fahrzeugs korri- 
gierl wird, was zu cincr slabilcn Bcwcgung des Fahrzeugs 
ohne ein (Jefuhl dcr Inkongruenz fuhrt. 
60 Vorteilhafle Weiterbildungcn dcr Erfindung sind in den 
Untcranspriichcn angegeben. 

Die Erfindung wird nachstchend anhand von Ausfiih- 
rungsbcispielen untcr Bezugnahmc auf die Zcichnungcn na- 
hcr crlautcrl. Es zeigen: 
65 Fig. 1 cin Systcmaufbaudiagramm cines in cinem crstcn 
bis lunflcn Ausfuhrungsbcispicl verwendeten erhndungsge- 
maBcn Systems. 

Fig. 2 cine perspektivischc Ansicht cines mil einer erlin- 
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dungsgemUBcn Txnkslcucrvorrichlung ausgcsiaiieten Fahr- 
zeugs und cincr sich vor dcm Fahrzcug crstrcckcndcn 
SlraBc, 

Fig. 3 cine perspcklivischc An sich I cincr virtue! I en Ober- 
flachc dcr SlraBc, auf dcr sich das mil dcr erfindungsgcma- 
Bcn T.cnkslcucrvorrichtung ausgcslattclc Fahrzcug hcwegl, 
und cincr auf dcr virtuclicn Oberllaehc vorgcschcncn virtu- 
cllcn Kugcl, 

Fig. 4 cin FluBdiagramm eincs Bcispiels fur cine durch 
das crslc Ausfuhrungsbcispicl dcr vorlicgcndcn Erfindung 
ausgefiihrtc Sleuerroutine, 

Kig. 5 cin FluBdiagramm cincs Bcispiels fur cine durch 
das /.wcile Ausfuhrungsbcispicl dcr vorlicgcndcn Erhndung 
ausgcfiihrlc Steuerroulinc. 

Kig. 6 cin FluBdiagramm cincs Bcispiels fur cine durch 
das drille Ausfuhrungsbcispicl dcr vorlicgcndcn Erhndung 
ausgefiihrtc Slcucrrouiine, 

Kig. 7 cin FluBdiagramm cincs Bcispiels fur cine durch 
das vicrtc Ausfuhrungsbcispicl der vorlicgcndcn Erhndung 
ausgcfiihrlc Slcucrrouiine. 

Fig. 8 cin FluBdiagramm cincs Bcispiels fiir cine durch 
das funftc Ausfuhrungsbcispicl dcr vorlicgcndcn Erhndung 
ausgcfiihrlc Slcucrrouiine, 

Kig. 9 cine Darstcilung cincs virtuclicn Qucrschnilts cincr 
SlraBc zum Erlaulern cincr Grundopc radon cincr Lcnksleu- 
crvorrichlung gcmaB cincm scchslcn Ausfuhrungsbcispicl 
dcr vorlicgcndcn Erfindung, 

Kig. 10 cine Darslcllung init cincr Bcwegungslinic cincs 
cin Molorrad passicrenden Fahrzeugs, 

Kig. 11 cin FluBdiagramm cincr durch die Lcnksteucrvor- 
richlung gcmaB dcm scchslcn Ausfuhrungsbcispicl ausgc- 
fiihrtcn Sleuerroutine, 

Kig. 12 cine Darstcilung cities virtuclicn QuersclmilLs ei- 
ner SlraBc zum Erlaulern einer Operation cincr Lcnkslcuer- 
vorrichlung gcmaB cincm siebten Ausfuhrungsbcispicl dcr 
vorlicgcndcn Erfindung, 

Fig. 13 cin FluBdiagramm cincr durch die Ecnksleucrvor- 
richtung gcmaB dcm sicblcn Ausfuhrungsbcispicl ausgc- 
fuhrlen Slcucrrouiine, 

Kig. 14 cine Darslcllung eincs virtuclicn Qucrschnilts ci- 
ncr StraBc zum Hrlaulcrn cincr Operation cincr T.cnkslcuer- 
vorrichtung gcmaB cincm achten Ausfuhrungsbcispicl dcr 
vorlicgcndcn Erfindung, 

Fig. 15 cin FluBdiagramm cincr durch die Lcnkstcu crvor- 
richlung gcmaB dcm achten Ausfuhrungsbcispicl ausgefuhr- 
tcn Sleuerroutine, 

Fig. 16 cine Darstcilung cincs virtuclicn Qucrschnilts ci- 
ncr SlraBc zum Hrlaulcrn eincr Operation cincr Ixnksicuer- 
vorrichtung gcmaB cincm ncuntcn Ausfuhrungsbcispicl dcr 
vorlicgcndcn Erhndung, 

Fig. 17 cin FluBdiagramm ciner durch die Ecnkstcucrvor- 
richtung gcmaB dcm neunlcn Ausfuhrungsbcispicl ausge- 
fuhrtc Stcucrroutinc, 

Fig. 18 cine Darslcllung cincs virtuclicn Qucrschnilts ci- 
ncr StraBc zum Hrlaulcrn cincr Operation cincr Lcnkslcucr- 
vorrichtung gcmaB cincm zehnlcn Ausfuhrungsbcispicl dcr 
vorlicgcndcn Erfindung, 

Fig. 19 cin FluBdiagramm ciner durch die Lcnkstcucrvor- 
richtung gcmaB dcm zchnlcn Ausfuhrungsbcispicl ausgc- 
fuhrlcn Stcucrroutinc, 

Fig. 20 cin Blockschaltbild zum Hrlaulcrn eincr Grund- 
opcralion cincr Fahrzcuglcnksteuervorrichtung gcmaB ci- 
ncm clftcn Ausfuhrungsbcispicl dcr vorlicgcndcn Erhn- 
dung, 

Fig. 21 cin Syslcmaufbau diagram m dcr Fahrzcuglenk- 
slcucrvorrichlung gcmaB dcm clftcn Ausfuhrungsbcispicl 
der vorlicgcndcn Erfindung. 

Fig. 22 cine Darslcllung zum Hrlaulcrn eincs Offscigrads 
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eincs Fahrzeugs, 

Kig. 23 cin Blockschaltbild eincr in Fig. 21 ue/.eigtcn 
ECU, 

Fig. 24 cin FluBdiagramm ciner Txnksicucrvorrichiung 
5 gcmaB clflcn Ausfuhrungsbcispicl der vorlicgcndcn Erfin- 
dung, 

Fig. 25 cine Graphik zum Angcbcn ciner Karte cincr Po- 
sitionsslcucrverstarkung fur cine gcradlinigc Fahrspur, 

Fig. 26 cine Graphik zum Angcbcn cincr Kane eincs 
10 Tvcnkdreh moments fur cine gcradlinigc Fahrspur, 

Fig. 27 cine Graphik zum Angcbcn cincr Karlc cincs 
Drehmoments '11. fiir cine Linkskurvc. 

Fig. 28 cine Graphik zum Angcbcn cincr Katie eincr 
I^cnkdreh moment vcrslarkung, 
15 Fig. 29 cine Graphik mil cincr Kartc cincs Drchmomcnls 
TR fiir cine Rcchlskurvc, 

Fig. 30 cin FluBdiagramm cincr Lcnkslcucropcraiion, 

Fig. 31 cine Darslcllung zum Hrlaulcrn cincr Bczichung 
zwischen cincm aktucllcn Qucroffsclgrad und cincr Slcuer- 
20 vcrslarkung. 

Fig. 32 cin FluBdiagramm cincs Unlcrbrcchungsvor- 
gangs. 

Fig. 33 cine Darslcllung zum Erlaulern cincr Bcwcgung 
cines mil der Lcnkstcucrvorrichtung gcmaB dcm clflcn Aus- 
25 fuhrungsbeispiel dcr vorlicgcndcn Erfindung ausgcsiaiieten 
Fahrzeugs, 

Fig. 34 ein FluBdiagramm cincs Unlcrbrcchungsvorgangs 
der erfindungsgcmaBcn lcnkstcucrvorrichlung. 

Fig. 35 cine Darslcllung zum Erlaulern ciner Bcwcgung 
30 cines mil dcr Lcnksteucr vorrichtung gcmaB dcm clflcn Aus- 
fuhrungsbcispicl dcr vorlicgcndcn Erfindung ausgcsiaiieten 
Fahrzeugs, 

Fig. 36 cine Darstcilung zum Erlaulern ciner Aiidcrung 
ciner Zicl position, und 

:vs Fig. 37 cin FluBdiagramm cincs Unlcrbrcchungsvorgangs 
dcr erfindungsgcmaBcn Lcnkstcucrvorrichlung. 

lis folgt cine Bcschrcibung cincs crslcn Ausfiihrungsbci- 
spicls dcr vorlicgcndcn Erfindung. Fig. 1 zcigt cin Systcni- 
aufbaudiagramm cincr Fahrzcuglcnksleuervorrichlung gc- 

40 maB dcm ersten Ausfuhrungsbcispicl dcr vorlicgcndcn Er- 
findung. Die Fahrzcug lenksleuc rung gcmaB dcm crslcn 
Ausfuhrungsbcispicl wcisl cine clcktronischc Stcuereinhcit 
10 (nachfolgcnd als ECU 10 bczcichnct) auf. Die Ixnkstcu- 
crvorrichtung gcmaB dcm crslcn Ausfuhrungsbcispicl wird 

45 durch die ECU 10 gesteucrt. 

Die lcnkstcucrvorrichlung gcmaB dcm crslcn Ausfuh- 
rungsbcispicl umfaBt cine Videokamera 12. Die Vidcoka- 
mcra 12 dieni zum Aufnchmcn cincs Bilds cincr StraBc vor 
cincm Fahrzcug iibcr cine vorbcslimmtc Langc. Die Video- 

50 kamcra 12 isl an cine Bildvcrarbcitungseinrichtung 14 angc- 
schlosscn. Die von der Videokamera 12 aus gegebenen Bild- 
signale umfasscn Signalc bezuglich ciner auf der StraBc ge- 
zcichnclen Linic, cincr Fuhrungsschicne und cincs vor dcm 
mil dcr Videokamera 12 ausgcsiaiieten F'ahrzcug bcfindli- 

55 chen Fahrzeugs. 

Die Bildvcrarbcitungseinrichtung 14 exirahicri die dcr 
auf dcr SlraBc gezeichnclcn wciBcn Lime cnlsprcchcndcn 
Signalc. Die von der Bildvcrarbcitungseinrichtung 14 aus- 
gegebenen Signalc cnlhaltcn die cxtrahicrtc Information bc- 

60 zuglich der wciBcn Linic. Die so cxtrahicrtc wciBe Linic 
kann als cine Grcnzlinic cincr sich vor dcm F'ahrzcug cr- 
strcckcndcn Fahrspur bclrachtel wcrden. Das Ausgangssi- 
gnal dcr Bildvcrarbeilungseinrichlung 14 wird dcr ECU 10 
zugefuhrt. Die ECU 10 crkennt cincn Bcrcich dcr Fahrspur, 

65 in dcr sich das Fahrzcug bewegt, basicrend auf dcm Aus- 
gangssignal dcr Bildvcrarbeilungseinrichlung 14. 

Die Lcnkstcucrvorrichlung cnlhalt cincn Fahrzcugzu- 
slandsscnsor 16. Dcr Fahrzcugzustandsscnsor 16 cnlhalt 
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Scnsoren /.urn Erfassen einer Fahrzeuggcschwindigkcil V, 
einer Gicrgcschwindigkcil -y, cincr Langsbcschlcunigung CJx 
und cincr Qucrbcschlcunigung Gy. Ein Ausgangssignal dcs 
Fahrzeugzustandsscnsors 16 wird dcr ECU 10 zugcffihrl. 
Die ECU 10 crfaBl cincn Zustand dcs Fahrzcugs basicrend 
auf dem Ausgangssignal dcs Fahrzeugzustandsscnsors 16. 

Die T^nkslcucrvorrichtung cnthall cin globalcs Positions- 
bcslimiiiungssystciTi 18 (nachfolgend als CiPS(lilobal Posi- 
tioning System) bczcichncl). Das GPS 18 isi mil cincr GPS- 
Anlcnnc 20 verbunden. Das GPS 18 kann cine gcographi- 
schc Brcilc und cine gcographischc Lange dcs Fahrzcugs 
spczifi/icrcn. liin Ausgangssignal dcs OPS 18 wird cincr 
Navigalionscinrichtung 22 /.ugcfuhrl. Die Navigalionscin- 
richtung 22 isl mil tier ECU 10 verbunden. Die ECU 10 er- 
faBt cine Position dcs Fahr/cugs und cincn Radius dcr 
SlraBc, auf dcr sich das Fahr/eug bewegt, basicrend auf 
(lurch die Navigalionscinrichtung 22 zugefiihricn Dalcn. 

Die Ivcnkslcuervorrichtung cnthall cine In forma tions- 
schniilstellc 24. Die InformationsschnittstcLIc 24 wcist cine 
Funktion als Alarmcinheil, cine Funktion als Anzcigecinhcil 
und cine Funktion als Bcdienungseinheil auf. Die [nformali- 
onsschnillslclle 24 isl mil dcr ECU 10 verbunden. In dcr 
Langsstcucrvorrichlung gemaB dem vorliegendcn Ausfuh- 
rungsbcispicl wird cine gewiinschtc Operation uber die In- 
fonnalionsschnitlslellc 24 durchgcfuhrl . Daruber hinaus 
werden in dcr Lcnksteuervorrichtung gemiiB dem vorliegen- 
dcn Ausfuhrungsbcispicl cine erfordcrlichc Alarmicrung 
und Anzeige uber die Informationsschnitlslelle 24 durchgc- 
fuhrl. 

Die Lcnkslcucrvorrichtung cnthall ein Ixnkrad 26. Das — 
Lenkrad 26 isl mil eincr Lcnkwclle 28 verbunden. Die 
Lcnkwclle 28 isl mil einem Lenkwinkelsensor 30 ausgestal- 
tet. Dcr Lenkwinkelsensor 30 cr/cugt ein eincin Lenkwinkel 
B dcs Lenkrads 26 enlsprechendcs Ausgangssignal, Das 
Ausgangssignal des Lenkwinkelscnsors 30 wird dcr ECU 10 '« 
zugefuhrt. Die ECU 10 erfaBt lenkwinkel 9 basicrend auf 
dem Ausgangssignal des Lenkwinkelscnsors 30. 

Die Lcnkwclle 28 isl mil eincm Drchmomcntsensor 32 
ausgcstallct. Dcr Drchmomcntsensor 32 gibt ein einem zu 
dcr lcnkwclle 28 uberiragencn Ixnkdrch moment T cntspre- 40 
chendes clcktrischcs Signal aus. Das Ausgangssignal dcs 
Drchmomentscnsors 32 wird dcr ECU 10 zugefuhrt. Die 
ECU 10 crfaBl das Lenkdrchmomeni T basicrend auf dem 
Ausgangssignal des Drchmomentscnsors 32. Die Lcnkwclle 
28 ist liber einc Getriebcmechanik 34 mil einem Motor 36 45 
verbunden. Die Getriebcmechanik 34 ubertragl ein (lurch 
den Motor 36 crzeugtcs Drchmomcnt (nachfolgend als Mo- 
tordrehnionient TM bczcichncl) zu dcr Lcnkwclle 28. Dcr 
Moior 36 isl uber einc Trcibcrschallung 38 mil der ECU 10 
verbunden. Die Trcibcrschallung 38 fiihrt dem Motor 36 ei- 50 
nen Ansleucrslrom zu, dcr eincm durch die ECU 10 crzeug- 
tcn Bcfchlssignal cntspricht. Dcmcntsprechend crzeugt dcr 
Motor 36 das Molordrch moment TM ini Ansprechcn auf 
das durch die ECU 10 crzcuglc Bcfchlssignal. 

Es folgt einc Bcschreibung cincr Grundoperation dcr 55 
Lenksieuervorrichtung gemaB dem vorliegendcn Ausfuh- 
rungsbcispicl unlcr Bezugnahme auf die Fig. 2 und 3. 

Fig. 2 zcigt cine pcrspcktivischc Ansichl cines mil der 
Lenksieuervorrichtung ausgcslaUet.cn Fahrzcugs 40 gemiiB 
dem vorliegendcn Ausfuhrungsbcispicl und cine sich vor 60 
dem Fahrzeug 40 erstreckende StraBc 42. Zum Anzeigcn der 
Grenzcn dcr Fahrspurcn sind weiBc Linicn 44 und 46 auf die 
StraBc 42 gezcichncl. Die in dem Fahr/eug 40 vorgesehene 
Vidcokamcra 12 nimml cin Bitd dcr wciBcn Linicn 44 und 
46 vor dem Fahr/eug 40 auf. Die Bildvcrarbcilungscinrich- 
tung 14 extrahicrt die wciBcn Linicn 44 und 46 durch Vcrar- 
bcitcn des durch die Vidcokamcra 12 zugefuhrten Bildsi- 
gnals und fiihrl dcr ECU 10 Dalcn bezuglich den Positionen 
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dcr wciBcn Linicn 44 und 46 zu. 

Die ECU 10 erkcnnt die Positionen der wciBcn Linicn 44 ■ 
und 46 basicrend auf den Daten bezuglich dcr wciBcn Linicn 
44 und 46 vor dem Fahrzeug. wobei die Dalcn dcr Bildvcr- 
5 arbcitungseinrichtung 14 zugefuhrt werden. Danach erkcnnt 
die ECU cincn Bcreich zwischen den wciBcn Linicn 44 und 
46 als einc Fahrspur 48, auf dcr sich das Fahrzeug 40 bc- 
wcgl. Daruber hinaus nimml die liCU 10 cine Bcwcgungsli- 
nie dcs Fahrzcugs 40 basicrend auf eincm Zusiand dcs Fahr- 
10 zcugs 40 wic bci spiel sweisc einc Fahrzcuggeschwindigkcil 
V oder cine Gicrgcsehwindigkcit y und cin Lenkwinkel 6 an. 
Die Bcwegungslinie wird nachfolgend als "angenommcne 
Bcwegungslinie" bczcichncl. 

Die ECU 10 crfaBl cincn Bcreich dcr Fahrspur 48, in dem 
15 die angenommcne Bcwegungslinie in cincr vorbcslimmtc 
Dislanz 1^ vor dem Fahrzeug 40 existicrt. Danach steucrl 
die ECU 10 den Moior 36 zum Erzeugen cincs Motordrch- 
momcnts TM zum Korrigicren dcs Ixnkwinkcls 0, so daB 
die angenommcne Bcwegungslinie mil eincr Ziclbcwe- 
20 gungslinie ubcrcinstimml. Dieses Molordrchmoment TM 
wird nachfolgend als n Ruckkehrlenkdrehmomcnt M bczeich- 
nel. 

Fig. 3 zcigt cine perspektivische Ansichl eincr virtue! len 
Obcrflache 50 der StraBc 42 und eincr auf der virtucllcn 
25 Obcrflache 50 vorgesehenen virtucllcn Kugel 52. Die StraBc 
42 wcist also uber der gesamten Breile cine flache Obcrfla- 
che auf. Die Lenksieuervorrichtung gemaB dem vorliegen- 
dcn Ausfuhrungsbeispiel crzeugt das Ruckkehrlcnkdrehmo- 
ment TM, so daB ein Verhaltcn dcs Fahrzcugs 40 bci dessen 
0 Bcwegung auf der StraBc 42 mil einem Verhaltcn der virtu- 
cllcn Kugel 52 auf dcr virtucllcn Obcrflache 50 tiberein- 
stimmt. 

In Fig. 3 werden ein Steuerbereich 54 in der Mitte dcr 
Fahrspur 48 und Abweichungsvcrmeidungsbcreiche 56 und 
58 auf jeder Seite dcr Fahrspur 48 eingestellt. Einc Vielzahl 
von Rillen 60 sind in dem Slcuerbercich 54 eingestellt, wo- 
bei sich allc Rillen entlang der Fahrspur 48 und in der Brei- 
tenrichtung der Fahrspur 48 parallel zucinander erstrccken. 
Die Rillen 60 konnen als auf dem flachen Steuerbereich 54 
in der virtuellen Obcrflache 50 vorgesehene Rillen dargc- 
stellt werden. Daruber hinaus konnen die Abweichungsvcr- 
meidungsbcreiche 56 und 58 in der virtucllcn Obcrflache 50 
als cine Konfiguration dargeslellt werden, bei der die Obcr- 
flache ausgehend von eincr inneren Seilc der Fahrspur 48 in 
Richlung einer jeden Seilc der Fahrspur 48 ansleigt. 

Die auf der virtuellen Obcrflache 50 vorgesehene virtu- 
elle Kugel 52 bewcgl sich so, daB cine stabile Position in der 
Fahrspur 48 realisiert wird. Die virtuclle Kugel 52 auf dcr 
virtucllcn Obcrflache 50 wird in einen stabilcn Zustand vcr- 
sctzt, wenn sich die virtuellc Kugel 52 in dem Steuerbereich 
54 und nichl in einer der Abweichungsvermcidungsherciche 
56 und 58 bcfindct. Daruber hinaus wird die virtuellc Kugel 
in dem Steuerbereich 54 in cincn stabilcn Zustand verse tzt, 
wenn sich die virtuellc Kugel 52 im Eingriff mil eincr der 
Rillen 60 bchndct. Dement sprcchend ncigt die Kugel 52 auf 
der virtucllcn Obcrflache 50 zur Bcwegung auf der StraBc 
42 unlcr Bcibehallung cines Eingrilfs mil cincr dcr Rillen 
60. 

In dem vorliegendcn Ausfuhrungsbcispicl slclll die HQ J 
10 den Steuerbereich 54 und die Abweichungsvcrmcidungs- 
bereichc 56 und 58 in dcr durch die Vidcokamcra 12 crfaB- 
ten Fahrspur 48 und einc vorbcslimmtc Zahl von Rillen 60 
in dem Steuerbereich 54 ein. 

Die ECU 10 wahll cine dcr Rillen 60 als Ziclbcwegungs- 
65 linic aus und crzeugt das Ruckkchrlcnkdrchmomcnl zum 
Anglcichen dcr angenommcnen Bcwegungslinie dcs Fahr- 
zcugs 40 an die gewahltc Ziclbcwegungslinie. Dariibcr hin- 
aus crzeugt die ECU 10 das Ruckkchrlcnkdrchmomcnl TM 
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cnisprcchcnd cincm Unicrschicd zwischcn dcr angcnomiiio- 
ncn Bcwcgungslinic und dcr Ziclbewcgungslinic, wcnn die 
angcnoimnene Bcwcgungslinic des Fahrzeugs 40 in cincn 
dcr Abwciehungsvcrmcidungsbereiche 56 und 58 cinlrill. 
Dieses Ruckkehrlcnkdrchmomcnl wird nachfolgcnd als 
"Abweichungsvcrmcidungsdrchmomcnt TM" bezcichnel. 

GemaB dem vorgenannlcn Ablauf hcwcgi sich das Fahr- 
zcug 40 aul* dcr SlraBc 42 so, als ob das Fahrzcug 40 cincr 
dcr Rillcn 60 (nachfolgcnd als gewahlle Rillc bezcichnel) 
folgl, die als die Ziclbewcgungslinic gcwahll wurdc. Dar- 
ubcr hinaus wird das Abwcichungsvcrmeidungsdrchmo- 
mcni TM crzcugl, wcnn die Bcwcgungslinic des Fahrzeugs 
40 in Richtung cincr dcr Scilcn dcr SlraBc 42 verschoben 
wird, so daB cin Abwcichcn des Fahrzeugs 40 von dcr Fahr- 
spur 48 verhindert wird. GemaB dcr lcnksleuervorrichlung 
des vorliegcndcn Ausfuhrungsbeispicls kann das Vcrhallcn 
des sich auf dcr SlraBc 42 bcwcgcndcn Fahrzeugs 40 an das 
Vcrhallcn dcr sich auf dcr virtue Hen Obcrflache 50 bcwc- 
gcndcn virtucllen Kugcl 52 angcglichcn werden. 

Die cin komfortablcs Gcfiihl fiir cincn l ; ahrcr des sich auf 
dcr SlraBc 42 bcwcgcndcn Fahr/cugs bcrcilslcllcndc Bcwc- 
gungslinic ist nichl inuncr gleich. Dcmentsprcchcnd konncn 
Untcrschicdc zwischcn dcr gcwahllen Rillc und cincr Linic 
(nachfolgcnd als Lcnkbclriebslinic bezcichnel) auftrctcn, 
enUang der dcr Fahrer ties Fahrzeugs 40 zu bewegen beab- 
sichtigt. Licgt cin solcher Unicrschicd zwischcn dcr Lcnk- 
belricbslinic und dcr gcwahllen Rillc vor, so slclll das durch 
die lcnksleuervorrichlung cr/cugle Ruckkchrlenkdrehmo- 
mcnl TM cine Krafl dar, die dcr Lenkbelatigung des Fahrcrs 
cnlgcgcnwirkt. Dcmentsprcchcnd kann cine Untcrsliit- 
zungsfunktion zum Folgen cincr durch den Fahrer gc- 
wiinschten Bcwcgungslinic nichl erreicht werden, wcnn die 
gewahlle Rillc auf dieselbe Rillc unler den Rillcn 60 fesige- 
legt isl. 

Zur Vcnneidung des vorgenannlcn Problems weist die 
Lcnksleuervorrichlung gemaB dem erslcn Ausfuhrungsbci- 
spiel cine Funklion dahingehend auf, daB cine der Rillcn 60, 
die cine Nahcrung dcr Lenkbctricbslinic darstclli, als ncuc 
gewahlle Rillc ausgcwahlt wird, wcnn ein Unicrschicd zwi- 
schcn dcr Lenkbeiricbsrillc und dcr gcwahllen Rillc auflrilt. 
Es folglcine Bcschrcibung des vorgenannlcn Mcrkinals un- 
ler Bczugnahmc auf Fig. 4. 

Fig. 4 zcigl ein FluBdiagramm cincs Bci spiels fur cine 
durch die ECU 10 durchgefuhrte Steucrroulinc zum Erzic- 
len dcr vorgenannlcn Funklion. Die in Fig. 4 gczeiglc Rou- 
tine wird wicdcrholl geslarlcl, wcnn der Ablauf dcr Routine 
bccndcl isl. Wird die in Fig. 4 gczeiglc Routine gestartel, so 
wird zucrst der Ablauf des Schrills SI 00 durchgcfuhri. 

Im Schritt S 100 wird cine dcr Rillcn 60 gclescn, die durch 
die ECU 10 durch cincn vorhcrigen Ablauf odcr cine Fa- 
brikHUslicfcrungscinslellung als die gewahlte Rillc gespei- 
chcrt wurdc. 

Im Schritt SI 02 wird cin Abwcichungswinkcl A9 bercch- 
nel. Dcr Abwcichungswinkcl AO isl cin fiir die Ubcrcinslim- 
mung zwischcn dcr Bcwcgungslinic des Fahrzeugs 40, d, h. 
dcr Linic (Lcnkbclriebslinic), cntlang dcr dcr Fahrer das 
Fahrzeugs 40 zu bewegen beabsichtiglc und dcr gcwahllen 
Rillc crforderlichcr Lcnkwinkcl. 

Im Schritl SI 04 wird bcstinimt. ob dcr Absolulwcrl IA9I 
des Abwcichungswinkcls A0 groBcr odcr gleich cincm vor- 
bcslimmlcn Schwellwcrl TUB isl. Dcr Sen well werl TII8 isl 
cin Wert zum Be slim men, ob der Fahrer das Errcichcn dcr 
mil dcr gcwahllen Rillc nichl ubercinslimmcndcn Tjcnkbc- 
iricbslinic bcabsichligl. Dcmentsprcchcnd kann bci cincr 
Fcslsicllung im Schrill S104, daB IA91 > 1119 nichl vorlicgt, 
bcslimml werden. daB der Fahrer nichl bcabsichligl, die mil 
dcr gcwahllen Rillc nichl Ubcrcinslimmcndc Ixnkbciricbsli- 
nic zu errcichcn. In dicscm Fall wird dcr Ablauf des Schrills 



S106 als nachsics durchgcfuhri. 

Im Schrill SI 00 wird bcslinunt, ob dcr Abwcichungswin- 
kcl A9 gleich "0" isl, odcr nichl. Falls A9 = 0 zutriffl, kann 
besliniml werden, daB die Bcwcgungslinic des l ; ahr/.cugs40 

5 mil dcr gcwahllen Rillc ubcrcinsiimml. d. h. mil dcr '/ielbe- 
wegungslinic. In dicscm Fall wird die vorlicgcndc Routine 
ohnc nachlblgcndc Durchfuhrung cincs wcilcrcn Ablaufs 
beendet. Wird dagegen fcslgcslelll, daB A9 = 0 nicht zutriffl, 
so wird dcr Ablauf gemaB Schrill SI 08 als nachsics ausgc- 

io fuhrt. 

Im Schrill SI 08 wird cin Ruckkehrlcnkdrchinomcnl TM 
ausgegeben, urn den Abwcichungswinkcl A9 auf den Wert 
"0" zu versctzen, d. h. zum Erziclcn cincr t jbcrcinstimmung 
zwischcn dcr Bcwcgungslinic des Fahrzeugs 40 und dcr 

15 Ziclbewcgungslinic. Nachdcm dcr Ablauf gemaB Schrill 
S 108 bccndcl isl, wird cin Zusland cingcrichlct, dcr fur cine 
LcnkbcUiiigung zum Erziclcn cincr Ubcreinsiimmung zwi- 
schcn dcr Bcwcgungslinic des Fahrzeugs 40 und dcr Ziclbe- 
wcgungslinic bevorzugt isl. Somil kann das Fahrzcug 40 ge- 

20 maB dem vorgenannlcn Ablauf auf einfachc Wcise und si- 
chcr cntlang dcr Ziclbewcgungslinic bewcgl werden. Nach- 
dcm dcr Ablauf gemaB Schritl S108 abgeschlosscn isl, ist 
die vorlicgcndc Routine bccndcl. 

Wird im Schritt S 104 dcr vorliegcndcn Routine festge- 

25 slellt, daB IA6! > 1119 vorlicgt, so kann besliiiinil werden, 
daB dcr Fahrer das Fahrzcug zum Folgen cincr von der Zicl- 
bewcgungslinic abweiehenden Linic fuhrt. In diesem Fall 
wird nach dem Schrill SI 04 dcr Ablauf gemaB dem Schritl 
S 1 1 0 durchgefuhrt. 

30 Im Schritt SI 10 wird bestimmt, ob dcr Zusland des 
Schritls S104 fiir cine vorbeslimmtc Zcilperiodc to andaucrl, 
odcr nichl. Wird Icstgestcllt, daB der Zusland des Schrilts 
SI 04 fiir die vorbestimmle Zeitdaucr l 0 andaucrt, so kann als 
Rcsullat bcstinimt werden, daB der Fahrer das Fahrzcug 40 

35 bewuBt auf cincr von dcr gewahllcn Rillc abweiehenden Li- 
nic fuhrt, d. h. dcr Fahrer bcabsichligl das Errcichcn cincr 
von der gcwahllen Rille abweiehenden Lcnkbclriebslinic. In 
diesem Fall wird der Ablauf gemaB dem Schritt SI 02 als 
nachsics durchgefuhrt. urn die gewahlte Rille in eine mil dcr 

40 Lenkbctriebslinie ubcreinstimmende Rille zu andcrn. Wird 
dagegen bestimmt, daB IA9I > TH0 nichl fiir die vorbc- 
stimmtc Zcilperiodc t 0 andaucrt, so kann die Absicht des 
Fahrcrs nichl bestimmt werden. Dcmentsprcchcnd wird bci 
cincr solchen Bcslimmung im Schritt SI 10 als nachsics der 

45 Ablauf gemaB dem Schritt S 106 durchgefuhrt. 

Im Schritl SI 12 wird die Ausgabc des Ruckkchrlenkdrch- 
moments gcsloppl. Nachdcm dcr Ablauf gemaB dem Schrill 
SI 12 durchgefuhrt wurdc, kann der Fahrer auf einfachc 
Wcise cine nicht mil dcr gcwahllen Rillc ubcrcinslimmcndc 

50 I^cnkbelricbslinie errcichcn. 

Tin Schrill SI 14 wird cine dcr Rillcn 60 crfaBl, die eine 
Nahcrung dcr Bcwcgungslinic des Fahrzeugs 40 darstclli. 

Im Schritt SI 16 wird bestimmt, ob die im Schrill SI 14 cr- 
faBte Rillc dcr Rillcn 60 fcsl mil cincr spezi rise hen Rillc dcr 

55 Rillcn 60 ubcrcinsiimml. Wird als Rcsullal fcslgcslelll, daB 
die crfaBle Rillc noch nichl fcsl licgl, so wird dcr Ablauf ge- 
maB dem Schritt SI 14 nochmals durchgcfuhri. Wird dage- 
gen fcslgcslelll, daB die crfaBtc Rillc fcsllicgl, so wird als 
nachsics der Ablauf gemaB dem Schritt 118 durchgcfuhri. 

60 Im Schritt SI 18 wird ein Ablauf zum Aktualisicrcn dcr 
gcwahllen Rille durchgefuhrt. Im Schrill SI 18 wird cine dcr 
Rillcn 60, die in den Schriltcn SI 14 und SI 16 als die mil der 
Bcwcgungslinic des Fahrzeugs 40 ubcrcinslimmcndc Rillc 
bcslimml wurdc, als ncuc gewahlte Rillc gespcichert. Nach- 

65 dem dcr Ablauf gemaB dem Schrill SI 18 abgeschlosscn ist, 
isl die vorlicgcndc Routine bccndcl. 

GemaB dem 'vorgenannlcn Ablauf wird dann. wcnn dcr 
Fahrer das Fahrzcug 40 bewuBt zu cincr von dcr Zicllinic 
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abweichcndcn Linie fUhrl, 1) die Ausgabc des die Lcnkbcta- 
tigung verhindcrnden Ruckkehrlenkdrchmomcnts TM gc- 
sloppt; und 2) es kann ein Ruckkehrlenkdrehmomcnl TM 
er/.cugl werden, daB das Fahrzcug 40 zu einer Linie als neue 
Zielbcwcgungslinic fuhrt, zu dcr der Fahrer das Fahrzcug 40 
bcwuBt fuhrt. Somil kann das Fahrzcug gemaB der Lenk- 
steuervorrichtung des vorliegenden Ausfuhrungsheispiels 
aufcinfachc Weise und sicher auf eincr Bewcgungslinic bci- 
bchall.cn werden, die fUr den l : ahrcr ein komfortables GcfUhl 
bcrcilstellt. 

lis ist zu beaehten, daB die Rillcn 60 bci dcrn vorgenann- 
ten Ausfuhrungsbeispiel "Bczugslinien M darslcllcn. Einc 
,, Bczugslinicncinslcllcinrichtung ,, wird durch Einstcllcn der 
Vielzahl von Rillcn 60 auf dcr StraBc 42 durch die HCU rea- 
lisicrt. Eine "/iclbewcgungsiinicneinslcllcinrichtung" wird 
anhand der Durchfuhrung des Ablaufs der Schritte S 114 bis 
SI 18 durch die ECU rcalisiert. Bine ''Ruckkchrlcnkdrchmo- 
nicnlcrzcugungscinrichtung'' wird anhand dcr Durchfuh- 
rung des Ablaufs der Schritte SI 00 bis SI 08 durch die ECU 
10 rcalisiert. 

Daruber hinaus wird einc "Abwcichungsvermcidungsbe- 
reichseinslellcinrichlung" bci dem vorgenannlen Ausfuh- 
rungsbeispiel durch Einstcllcn der Abweichungsvcrmci- 
dungsbereichc 56 und 58 auf jeder Scitc der Fahrspur 48 
durch die ECU rcalisiert. Bine "Abweiehungsvermeidungs- 
drehniomenlerzcugungseinrichtung" wird durch Vcranlas- 
scn des Motors 36 zurn erzeugen des Abwcichungsvermei- 
dungsdrehmontenls TM durch die ECU 10 rcalisiert. 

Es folgt eine Beschreibung eines zweiten Ausfuhrungs- 
beispiels der vorliegenden Erfindung unter Bezugnahmc auf 
Fig. 5. Einc Lenksteuervorrichtung gcmaB dem zweiten 
Ausfuhrungsbeispiel weisl ein Merkmal dahingchend auf, 
daB eine Besliiiimuiig, ob der Fahrer das Fahrzcug 40 be- 
wuBt auf eine von der Zielbcwcgungslinic abweichende Li- 
nie fiihrt, oder nicht, basierend auf eincr GroBe eines auf das 
Lenkrad 26 einwirkenden Lcnkdrehmoments T erfolgt. Die 
Lenksteuervorrichtung gcmaB dem vorliegenden Ausfuh- 
rungsbeispiel kann durch die eine Routine gemaB Fig. 5 aus- 
fuhrendc ECU 10 in dem in Fig. 1 gezeigten Syslemaufbau 
realisicrt werden. 

Fig. 5 zcigt ein FluBdiagramm eines Bei spiels einer in dcr 
Lenksteuervorrichtung gemaB dem zweiten Ausfuhrungs- 
beispiel ausgefuhrtcn Stcucrroutine. Die in Fig. 5 gezcigle 
Routine wird nach Bcendigung ihrcs gesamten Ablaufs wie- 
derholt gestarlet. In Fig. 5 wcisen die mit den in Fig. 4 ge- 
zeigten Schritt.cn ubcreinstimmenden Schritte dicsclbcn 
Schrittnummern auf, und es wird auf einc Beschreibung dic- 
ser vcrzichtct. 

In dcr in Fig. 5 gezeigten Routine wird der Ablauf gcmaB 
dem Schritt S120 nach dem Ablauf der Schritte S100 und 
S102durchgcfuhrt. 

Im Schritt S 1 20 wird ein Ziellcnkdrehmoment T* bercch- 
net. Das Ziellcnkdrehmoment T* ist ein zurn Bcwegen des 
Fahrzeugs 40 cntlang der Zielbcwcgungslinic, d. h. zurn Bc- 
wegen des Fahrzeugs 40 enllang der gewahlten Rillc, erfor- 
derliches Lenkdrehmomcnt. Im Schritt S 1 20 wird das Ziel- 
lcnkdrehmoment T* basierend auf cinem Radius dcr ge- 
wahlten Rillc, eincr Fahrzeuggeschwindigkcil V einem 
Lenkwinkel 0, einer (jicrgeschwindigkeit 7 und einem 
Ruckkchrlcnkdrehmomenl TM bcrcchnct. 

Im Schritt SI 22 wird cine Lenkdrehmomcnt abweichung 
AT bcrcchnct. Die Lenkdrchmomcniabweichung AT ist ein 
Absolut wcrt IT-T*I einer Differenz zwischen dem durch den 
Drchmomcnt sensor 32 erfaBten I xnkdrch moment T und 
dem Ziellcnkdrehmoment T*. Ein Wert dcr Lenkdrehmo- 
mcnt abweichung AT kann als Wert des durch den Fahrer 
zurn Bewegcn des Fahrzeugs 40 von der Zielbcwcgungsli- 
nic eingegebenen Lenkdrehmomcnt s belrachtct werden. 



Im Schritt S 1 24 wird bcslimmU ob die Lenkdrehmoinent- 
abweichung AT groBcr oder gleich cinem vorbestimmlen 
Schwell wcrl drchmomcnt 'HIT ist. Wird als Rcsultat fcslgc- 
stellt, daB AT > TTTT nicht vorliegt. so kann hestimml wer- 

5 den, daB der Fahrer das Fahrzcug 40 unbcabsichligt von der 
Zielbcwcgungslinic entfernt. In diescm Fall wird der Ablauf 
gcmaB dem Schritt S106 und den nachfolgendcn Schritte 
durchgefuhrt, so daB die Bewcgungslinic des Fahrzeugs 40 
mit dcr Zielbcwcgungslinic in Ubcreinstimmung gebracht 

10 wird. 

Wird dagegen bestimmt, daB AT > TTTT vorlicgt, so 
kann bestinunt werden, daB der Fahrer das Fahrzcug bcwuBt 
von dcr Zielbcwcgungslinic entfernt. In diesem Fall wird 
der Ablauf gemaB dem Schritt S 112 und den nachfolgendcn 

15 Schritte durchgefuhrt, d. h. dcr Ablauf zurn Aktualisicren 
dcr gewahlten Rillc zurn Erzielen einer Ubercinstimmung 
zwischen dcr Linic, zu der dcr Fahrer das Fahrzcug 40 fiihrt, 
und dcr Zielbcwcgungslinic. 

Wie vorstchend crwahnt, kann cnlsprcchcnd der Lenk- 

20 steucrvorrichtung gemaB dem vorliegenden Ausfuhrungs- 
beispiel durch Vcrwenden des Lenkdrchmoments T als Pa- 
rameter dicselbe Funkiionsweise wie bci dem crsten Aus- 
fuhrungsbeispiel rcalisiert werden. Somit kann das Fahr- 
zcug 40 cntsprcchend dcr Lenksteuervorrichtung gemaB 

25 dem vorliegenden Ausfuhrungsbeispiel auf einfache Weise 
und sicher auf einer ein komfortables Gefiihl fur den Fahrer 
bcrcitstellcnden Bewcgungslinic beibchalten werden. 

Es ist zu beaehten, daB bei dem vorliegenden Ausfuh- 
rungsbeispiel eine "Ruckkehrlenkdrchmomcntcrzcugungs- 

30 einrichtung" anhand dcr durch die ECU 10 durchgefuhrlen 
Ablaufc der Schritte SI 00, SI 02, SI 20 bis SI 24, SI 06 und 
SI 08 rcalisiert wird. 

Es folgt cine Beschreibung eines dritlen Ausfiihrungsbei- 
spicls der vorliegenden Erfindung unter Bezugnahmc auf 

35 Fig. 6. Eine Lenksteuervorrichtung gcmaB dem drittcn Aus- 
fuhrungsbeispiel weisl ein Merkmal dahingchend auf, daB 
eine Brcite eines jeden der Abweichungsvernieidungsberci- 
chc 56 und 58 im Ansprechen auf Bcwegungszustiinde eines 
Fahrzeugs geandcrt wird. Die Lenksteuervorrichtung gcmaB 

40 der vorliegenden Erfindung kann anhand einer Ausfuhrung 
der in Fig. 6 gezeigten Routine durch die ECU 10 in dem in 
Fig. 1 gezeigten Syslemaufbau realisicrt werden. 

Das Erfordcrnis des Verhinderns eines Entferncns des 
Fahrzeugs von der Fahrspur 48 andcrt sich in Ubercinslini- 

45 mung mit Bewcgungszustandcn des Fahrzeugs 40. Insbe- 
sondcre dann r wenn sich das Fahrzcug 40 auf eincr Fahrspur 
eincr Autobahn bewegt, ist das Erfordcrnis der Vermcidung 
eines Entfernens des Fahrzeugs von der Fahrspur in Rich- 
tung eincr Ubcrholspur hoch. Dagegen ist das Erfordcrnis 

50 des Verhinderns eines Entfernens des Fahrzeugs von dcr 
Fahrspur in Richtung eines StraBcnscitcnhcreichs nicht so 
hoch. 

Bei dcr lenksteuervorrichtung gemaB dem vorliegenden 
Ausfuhrungsbeispiel ist es zur Erhdhung dcr Sicherhcil ci- 

55 nes Fahrzeugs unter Beibehaltung eincr Frciheit der Ixmk- 
betatigung bevorzugl, den Abwcichungsvcrmeidungsbc- 
rcich 56 und 58 brcitcr einzustcllcn, wenn das Erfordcrnis 
der Venncidung eincr Abweichung hoch ist, und die Abwei- 
chungsvermeidungsbcreichc 56 und 58 schmaler cinzustcl- 

60 len, wenn das Erfordcrnis der Vermcidung einer Abwei- 
chung gering ist. Dcmenisprechend ist es vortcilhafl, die 
Brcite eines jeden dcr Abwcichungsvcrmeidungsbcrciche 
56 und 58 im Ansprechen auf die Bcwegungszustiinde des 
Fahrzeugs 40 einzustcllcn. 

65 Dar liber hinaus wird ein nor malcr weise vcrwcndctcr Bc- 
reich der Fahrspur 48 im Ansprechen auf die Bcwegungszu- 
stiinde des Fahrzeugs geandcrt, wenn das Fahrzcug 40 auf 
dcr StraBc 42 fiihrt. Insbesondere wenn sich das Fahrzcug 40 
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cnllang ciner Kurvc bcwcgi, ncigi dcr l ; ahrcr zum Fuhren 
des l : ahr/.cugs auf cincr in Richlung dcr innercn Scilc dcr 
l ; ahrspur vcrschobcncn Linic. Demenlsprcchend wird beim 
Bewegcn dcs l ; ahr/.cugs 40 cnllang cincr Kurvc haufig cin 
Bcrcich auf dcr inncrcn Scilc vcrwcndcl, im Vcrgleich /.u ci- 
ncni Bcrcich auf dcr auBcrcn Scilc dcr Fahrspur. 

Bci dcr Txmkstcucrvorrichtung gcmaB dcm vorlicgcndcn 
Ausfuhrungsbcispicl ist cs bcvorzugt, viclc Rilicn 60 in ci- 
ncin nonnalcrwcisc vcrwcndcicn Bcrcich cinzuslcllen, um 
die Ziclbcwcgungslinic mil cincr cin komforlablcs Cicfuhl 
fiir den I ; ahrcr bcrcilslcllcndcn Finie in Ubereinstimmung 
/.u bringen. Darubcr hinaus ist cs /.um wirksamcn Vcrhin- 
dem cincs Hntfcrncns dcs Fahrzcugs 40 von cincm nonna- 
lcrwcisc vcrwcndcicn Bcrcich bcvor/.ugl, das Abwci- 
chungsvermeidungsdrchmomenl TM zu cr/cugen, wenn 
sich das Fahrzcug 40 in cincm normalerwcisc nichl vcrwcn- 
dcicn Bcrcich bcfindci. Somil isi cs bci dcm vorlicgcndcn 
Ausfuhrungsbcispicl vortcilhaft, cine Brcilc cincs jeden dcr 
Abweichungsvcnncidungsbcrcichc 56 und 58 im Ansprc- 
chen auf die Bcwcgungs/.uslandc dcs Fahrzcugs 40 cinzu- 
slellcn. 

Fig. 6 zcigl cin FluBdiagramm cincs Bcispicls cincr durch 
die KCU 10 ausgefuhrten Stcucrroulinc /.um lirziclcn dcr 
vorgcnannlen Funklionsweisc. Die in Fig. 6 gezeigtc Rou- 
tine isl cine periodische Unterbreehungsrouline, die in vor- 
bcslimrnlcn Pcriodcn gcstarlcl wird. Wcnn die in Fig. 6 gc- 
zcigle Roulinc bcginnl, dann wird zuersl dcr Ablauf gcmaB 
dcm schrill SI 30 durchgefuhrt. 

Im Schrilt SI 30 werden durch die Vidcokamera 12 und 
die Bildverarbcitungscinrichlung 14 crzeugtc Bilddatcn gc- 
lescn. 

Im Schrilt SI 32 werden die Zustandc des Fahrzcugs 40 
basicrend auf den so gelesenen Bilddalcn oder den durch die 
Navigalionseinrichtung 22 zugefuhrten Bilddatcn und Da- 
ten crkannt. Im cinzclnen werden im Schrill SI 32 ein Typ 
dcr StraBe 42 (gcradlinige StraBc, Kurvc. LandstraBe, Kraft- 
fahrzeugstraBc, Fahrspur, Uberholspur), cin Radius dcr 
StraBc 42 und cine Neigung dcr StraBc 42 basicrend auf den 
Bilddalcn crkannt. 

Im Schrill SI 34 werden die Abweichungsvermcidungs- 
bereichc 56 und 58 entsprechend den im Schrilt SI 32 er- 
kanntcn Bewcgungszusliinden in dcr Fahrspur 48 cingc- 
slcllt. Die HCTJ 10 speicherl cine In formal ion uber die 
Breite cincs jeden dcr Abwcichungsvermcidungsbcrciche 
56 und 58. Im Schrill SI 34 werden die Abwcichungsver- 
mcidungsbcrciche 56 und 58 basicrend auf den gespcichcr- 
len Daten cingcstellt. 

Im Schrilt SI 36 wird cin Bcrcich zwischen den in dcm 
vorgenanntcn Schrill SI 34 cingcstelllcn Abweichungsver- 
meidungsbereichen 56 und 58 als dcr Steucrbcreich 54 cin- 
gestclll, und cine Viclzahl von gegenseitig nicht uberlappcn- 
den Rilicn 60 werden in dcm Steucrbcreich 54 cingcstellt. 
Nach dcr Bccndigung dcs Ablaufs gcmaB dcm Schrilt SI 36 
isl die vorlicgcndc Routine abgeschlossen. 

GcmaB dcm vorgcnannlen Ablauf konncn viclc Rilicn 60 
in dcm nonnalcrwcisc verwendeicn Bcrcich cingcstclll wer- 
den. Dariibcr hinaus konncn brcitc Abwcichungsvermci- 
dungsbcrciche 56 und 58 in cincm norm ale rweise nichl vcr- 
wcndcicn Bcrcich cingeslcllt werden. lintsprechcnd dcr vor- 
genanntcn Hinstcllung kann die Ziclbcwcgungslinic genau 
mil dcr Linic, zu dcr dcr Fahrcr das Fahrzeug 40 zu fun re n 
bcabsichligu in Ubereinstimmung gebracht werden, und 
einc Abwcichung dcs Fahrzcugs 40 in Richlung dcs nonna- 
lcrwcisc nicht vcrwcndcicn Bcrcichs kann wirksam verhin- 
dcrt werden. Somil kann entsprechend dcr Txnkslcucrvor- 
richlung gcmaB dcm vorlicgcndcn Ausfuhrungsbcispicl cine 
praklischc Fcnkunlerstutzung durch gcfuhri werden. 

lis isl zu beachlcn, daB bci dcm vorlicgcndcn Ausfuh- 



rungsbcispicl einc "Zusiandscrkennungscinrichtung" un- 
hand dcr Durchfuhrung dcs Ablaufs gcmaB dcm Schrill 
SI 30 durch die liCU 10 realisicrl wird, und cine "Bereiehs- 
breilcncinslclleinrichlung" anhand dcr Durchfuhrung des 

5 Ablaufs gcmaB dcm Schrill SI 34 durch die FXJU 10. 

lis folgt cine Bcschreibung cincs vicrlen Ausfiihrungsbei- 
spicls gcmaB dcr vorlicgenden Hrfindung unlcr Bezugnahme 
auf Fig. 7. liinc Ixnkslcucrvorrichtung gcmaB dcm vicrten 
Ausfuhrungsbcispicl wcisl cin Mcrkmal dahingchend auf, 

10 daB cine CroBc des Abweichungsvcrmcidungsdrchriiomenls 
TM im Ansprcchcn auf die Bcwcgungszuslande dcs Fahr- 
zcugs 40 gcanderl wird. Die I^nkslcuervorrichtung gcmaB 
dcm vorlicgcndcn Ausfuhrungsbcispicl wird anhand dcr 
Ausfuhrung dcr in Fig. 7 gczcigtcn Routine durch die liCU 

15 10 in dcm in Fig. 1 gczciglen System aufbau realisicrl. 

Fig. 7 zcigl cin FluBdiagramm cincs Bcispicls fur die 
durch die Lcnksicucrvorrichiung gcmaB dcm vicnen Aus- 
fuhrungsbcispicl dcr vorlicgcndcn lirfindung ausgefuhric 
Stcucrroulinc. Die in Fig. 7 gczeiglc Roulinc wird mil jeder 

20 Bccndigung dcs Ablaufs dcr Roulinc wiederholt gcslartcl. 
In Fig. 7 wciscn die mil den in Fig. 6 gczciglen Schriitcn 
ubercinstimmenden Schrittc di esc I ben Schritlnummcrn auf, 
und cs wird auf cine Bcschreibung dicscr vcrzichict. 

In der in Fig. 7 gczciglen Routine erfolgl dcr Ablauf des 

25 Schritls S140 nach dcm Ablauf der Schrittc S130 und S132. 
Im Schrilt S 140 wird die Fahrspur 48 gcmaB cincr vorab bc- 
stimmlen Rcgcl in den Steucrbcreich 54 und die Abwci- 
chungsvcnneidungsbcrcichc 56 und 58 aufgeleilt, und cine 
vorbestimmle Zahl von Rillen 60 wird in dcm Stcuerbereich 

30 54 cingcstellt, 

Im Schrilt S142 wird cine Steucrverstarkung ciner Ab- 
wcichungsvcnncidungssteucrung im Ansprechen auf die 
Zustandc dcs Fahrzcugs cingeslcllt. Nach der Bccndigung 
des Ablaufs gcmaB dcm Schrill SI 42 isl die vorlicgcndc 

35 Routine abgeschlossen. 

Bci der Lcnksteucrvorrichtung gcmaB dem vorlicgcndcn 
Ausfuhrungsbcispicl wird cin dcr im Schritt S142 beslimm- 
ten Sleucrvcrstarkung cntsprcchcndes Abweichungsvermci- 
dungsdrchmomcnl TM crzcugl, wcnn die Bewcgungslinic 

40 des Fahrzcugs 40 die Abweichungsvermeidungsbcreichc 56 
und 58 ubcrlappl. Darubcr hinaus wird die Sleucrvcrstar- 
kung im Schritt S 142 auf cinen groBcren Wert cingcstellt bci 
einem Abwcichungsvenneidungsbcreichs, der als Bereich 
mil hohem Erfordcrnis der Vcrmcidung der Abwcichung dcs 

45 Fahrzcugs 40 erkannl wird. Wcitcrhin wird die Sleucrvcr- 
starkung bci cincm cincn haufig verwendctcn Scilenbcrcich 
enlhaltcndcn Abweichungsvenncidungsbercich auf cincn 
klcincrcn Wen cingeslcllt, und bci cincm cincn nichl haufig 
vcrwcndcicn Scilenbcrcich enlhaltcndcn Abwcichungsver- 

50 mcidungsbcrcich auf cincn groBcren Wert. 

Somil wird gcmaB dcm vorlicgcndcn Ausfuhningshci- 
spicl cin relaiiv klcincs Abweichungsvcrmcidungsdreh mo- 
ment TM in cincm im Normal bci rich haufig verwendctcn 
Abwcichungsvermcidungsbcrcich crzeugt, und cin relaiiv 

55 groBcs Abwcichungsvcrmcidungsdrehmomcnl TM in cincm 
im Nonnal bci rich kaum vcrwcndcicn Abweichungsvennci- 
dungsbercich. Bci cincm im Normalbclrieb haufig verwen- 
dctcn Abwcichungsvermcidungsbcrcich ist cs vorleilhafl, 
cine hone Frcihcil bczuglich cincr I.cnkbelaligung bcizubc- 

60 halten. Darubcr hinaus isl cs bci cinem im Nomialbclrieb 
kaum vcrwcndcicn Abwcichungsvermcidungsbcrcich vor- 
leilhafl, cin groBcs Abwcichungsvcnncidungsdrchmomcnl 
TM zu erzeugen, um cin liintretcn dcs Fahrzcugs 40 in den 
Abweichungsvenncidungsbercich zu vcrhindcrn. GcmaB 

65 dcr vorgcnannlen Finsicllung konncn dicsc beiden Frfordcr- 
nissc glcichzeilig realisicrl werden. Fnisprcchcnd dcr Lenk- 
sleucrvorrichlung gcmaB dcm vorlicgcndcn Ausfuhrungs- 
bcispicl kann somil cine praklischc TxmkunlcrstuTzung ahn- 
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lich dcm vorgcnannien dritlen Ausfuhrungsbcispicl durch- 
gcfuhrl wcixicn. 

Us isl zu beachtcn, daB bci dcm vorgcnannien Ausfuh- 
rungshcispiel cine "/.uslandserkennungseinrichlung" an- 
hand dcr Durchfuhrung des Ablaufs gemaB dcm Schritt 
S 130 durch die ECU 10 realisicrl wird, und cine "Slcucrver- 
slarkungsanderungseinrichtung" anhand dcr Durchfuhrung 
des Ablaufs gemaB dcm Schritt S142 durch die ECU 10. 

lis Tolgl cine Bcschrcibung eincs fUnflcn Ausftihrungsbei- 
spicls dcr vorliegcndcn Erlindung untcr Bczugnahmc auf 
Fig. 8. Einc Lenksicuervorrichlung gemaB dcm funften 
Ausluhrungsbcispicl wird anhand dcr Durchfuhrung cincr 
dcr in Fig. 7 gezeigten Routine ahnclndcn Routine und cincr 
in Fig. 8 gezeigten Routine durch die ECU 10 in dem in Fig. 
1 gezeigten Systcmaufbau rcalisicrt. Die Lcnkslcucrvorrich- 
tung gemaB dcm vorliegcndcn Ausfuhrungsbcispicl wcist 
cin Merkmal dahingchend auf, daB die auf cine Ixnkbctati- 
gung des Fahrcrs bezogene Lenkbetriebslinie im Vcrhallnis 
zu den Bewegungszuslandcn des Fahrzeugs gclcrnt wird, 
wobei die Ergcbnissc des Lcrnvorgangs in dcr Iiinstcllung 
dcr Abwcichungsvermcidungsbercichc odcr dcr Iiinstcllung 
der Stcucrverstarkung des Abweichungsvcrmcidungsdrch- 
momenLs TM wiedcrgcgcbcn werden. 

Fig. 8 /.eigl cin FluBdiagramm eines Bcispiels fur die 
durch die ECU 10 ausgefuhrle Steucrroutine zum Erzielen 
dcr vorgcnannien Funkiionsweisc. Die in Fig. 8 gezcigtc 
Routine ist cine pcriodischc Unterbrechungsroutine, die zu 
vorbcslimmlen 'Zcilpunktcn gestartet wird. Wenn die in Fig. 
8 gezeigtc Routine gestartet wird, so wird dcr Ablauf gemaB 
dern Schritt SI 50 durchgefuhrt. 

Im Schritt S150 werden die durch die Vidcokamera 12 
und die Bildverarbcitungscinrichtung 14 erzeugten Bildda- 
ten gelesen. 

Im Schritt SI 52 werden Fahrzeugszustandswertc (cine 
Fahrzcuggcschwindigkeit V, cine Giergeschwindigkeit 7, 
ein Lenkwinkel 6, usw.) gclcscn. 

Im Schritt SI 54 werden die Zuslande des Fahrzeugs 40 
erkannt. Hs ist zu beachtcn, daB im Schritt S 154 cine Kom- 
bination eines Zustands der StraBe 42 und eines Zustands 
des Fahrzeugs 40 als die Bewegungszustande des Fahrzeugs 
40 erkannt werden. 

Im Schritt S156 wird die Lcnkbetricbslinie hinsichtlich 
der Bewegungszustande des Fahrzeugs 40 gclcrnt. Im 
Schritt SI 56 werden insbesonderc die Lenkbetriebslinie auf 
cincr geradlinigen StraBe odcr die Lenkbetriebslinie bci ci- 
ner Bcwegung mil cincr besumrnten Gcschwindigkeit V 
cnllang cincr Kurve tnit cinem bestimmten Radius gclcrnt. 

Im Schritt SI 58 werden die gespcichcrtcn Datcn bezug- 
lich eines nicht verwendeten Bcrcichs aktualisiert. Wird die 
Lenkbetriebslinie bezuglich den Bewegungszustanden ge- 
lernl, so kann fiir jeden Bcwegungszusiand ein nicht vcr- 
wcndeler Bereich in der Fajirspur spezifizicn werden. Im 
Schritt SI 58 werden die gespcichcrtcn Datcn bezuglich des 
nicht verwendeten Bereichs untcr Bcrucksichtigung cincs 
jeden Bewegungszustands aktualisiert. Nachdem der Ablauf 
gemaB dcm Schritt SI 58 becndel ist, ist die vorliegcnde 
Routine abgcschlosscn. 

Bci dcm vorliegcndcn Ausfuhrungsbcispicl fiihrl die 
ECU 10 cine Routine ahnlich dcr in Fig. 6 odcr Fig. 7 ge- 
zeigten Routine durch. Die ECU 10 fuhrt insbesonderc cine 
Routine (ahnlich dcr Routine gemaB Fig. 6) zum Einstcllcn 
der Abwcichungsvermeidungsbcrcichc 56 und 58 bezuglich 
der anhand des Zustands dcr StraBe 42 und des Zustands des 
Fahrzeugs 40 crkanntcn Bewegungszustande durch. Altcr- 
nativ kann die ECU 10 cine Routine (ahnlich dcr Routine 
gcmiiB Fig. 7) durchfuhren zum Einstcllcn cincr Stcuerver- 
starkung des Abweichungsvcrmcidungsdrehnioments TM 
untcr Bcrucksichtigung dcr anhand des Zustands der StraBe 
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42 und des Zustands des Fahrzeugs 40 crkanntcn Bewe- 
gungszustande. 

Bci den vorgenannten Routincn crfolgi die Einslcllung 
dcr Abwcichungsvermeidungsbcrcichc 56 und 58 odcr die 
Iiinstcllung des Abweichungsvcrmcidungsdrchmoments 
TM basierend auf den gespcichcrtcn Datcn, die in dem vor- 
genannten Schritt S 158 (Fig. 8) aktualisiert werden. GemaB 
dem vorgcnannien Ablauf, kann die Linie, zu der dcr Fahrer 
das Fahrzcug 40 fuhrt, in dcr Iiinstcllung dcr Abweichungs- 
crmcidungsbcreichc 56 und 58 oder Finstellung ciner Stcu- 
erverstarkung des Abwcichungsvcrmeidungsdrehmomcnts 
TM wiedergegeben werden. Somil kann entsprechend dcr 
Ixnksleucrvorrichtung gemaB dent vorliegcndcn Ausfuh- 
rungsbcispicl ein hohcr Frcihcitsgrad hinsichtlich einer 
Lenkbctatigung in cinem nornialcrwcisc durch den Fahrer 
verwendeten Bereich bcibchalten werden, wahrend cine Ab- 
weichung des Fahrzeugs 40 zu cinem durch den Fahrer nor- 
nialcrwcisc nicht verwendeten Bereich wirksam vcrhindcrt 
wird. 

Es ist zu beachtcn. daB bci dem vorgenannten Ausfuh- 
rungsbcispicl cine "I.enkbetricbslinienlcrncinrichtung" an- 
hand der Durchfuhrung der Ablaufc der Schrillc SI 50 bis 
SI 56 durch die ECU 10, und einc "Ixrncrgcbniswicdcrga- 
beeinrichtung" anhand dcr Einsteliung der Abweichungs- 
vermeidungsbereiche 56 und 58 basierend auf dem Lerner- 
gebnis der Lenkbetriebslinie durch die ECU 10 realisicrt 
wird. 

lis folgt cine Beschreibung eines sechsten bis zehnten 
Ausfuhrungsbeispiels dcr vorliegcndcn Erfindung unter Be- 
zugnahme auf die Fig. 9 bis 19. Alle Fahrzcuglenksteuer- 
vorrichtung gemaB dem sechsten bis zehnten Ausfuhrungs- 
bcispicl wcisen cinen mil dem in Fig. I gezeigten Aufbau 
ubereinstirnmenden Aufbau auf, und es wird auf dessen Be- 
schreibung verzichtet. 

Bci den Fahrzcuglenksteuervorrichtungen gemaB dem 
sechsten bis zehnten Ausfuhrungsbcispicl crfaBt die ECU 10 
cinen Bereich der Fahrspur 48, in dem die angenommene 
Bewegungslinie in der vorbestimmten Distanz Lo vor dent 
Fahrzeug cxisticrt. Als Resultat steuerl die ECU 10 den Mo- 
tor 36 bcirn Vorhandensein der angenommenen Bewegungs- 
linie auf etneni Seitenbereich der Fahrspur 48 auf die Wei se, 
daB ein Motordrehmoment TM zum Korrigieren eines 
Lenkwinkels 9 erzeugt wird, so daB die Bewegungslinie des 
Fahrzeugs 40 in Richtung dcr Mitle der Fahrspur 48 ver- 
schoben wird. Dieses Drehmontent wird nachfolgend als 
Ruckkchrlenkdrchmomcnt TM bczcichnct. 

Fig. 9 zcigt cinen virtuellcn Qucrschnilt dcr StraBe 42 
(nachfolgend als virtueller Qucrschnilt (III) bczcichnct). Die 
StraBe 42 wcist also uber der gesamten Brcile cine im wc- 
sentlichen (lachc Form auf. Die Lcnksteuervorrichtung ge- 
maB dcm sechsten bis zehnten Ausfiihrungsbeispiel ermog- 
licht einc Operation, als ob sich das Fahrzeug 40 auf cincr 
StraBe tnit dcmvirtucllen Qucrschnitt (III) hewegt . 

In dcm virtuellcn Qucrschnitt (III) sind cin linksseiligcr 
Steuerbcrcich 62 und ein rcchtsscitigcr Steuerbcrcich 64 in- 
nerhalb der weiBcn Linicn 44 und 46 inncrhalb der Falirspur 
48 vorgeschen. Dcr virtucllc Qucrschnitt (III) ist so aufge- 
baut, daB die Mitle der Fahrspur 48 flach ist und der iinkssei- 
tigc und rcchusscitigc Steuerbcrcich mil zunchmender Anna- 
herung an die entsprechenden weiBcn Linicn 44 und 46 all- 
mahlich anstcigt. 

Die I>cnksleuervorrichtung erzeugt das Ruckkchrlenk- 
drchmomcnt ZM zum Korrigieren der Bewegungslinie, so 
daB dicse in Richtung der Mittc dcr Fahrspur 48 verschoben 
wird, wenn das Fahrzeug 40 zu dcm Seitenbereich dcr Fahr- 
spur 48 gefuhrt wird. Dcr Bereich, fur den die Lcnksteuer- 
vorrichtung das Ruckkchrlenkdrchmomcnt TM erzeugt. ent- 
sprichl dcm in Fig. 9 gezeigten linksseitigen und rechlsscili- 
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gen Steuerbcreich 62 und 64. DarObcr hinaus wird das durch 
die lcnksteuervorrichtung crzcugtc Ruckkehrlcnkdrchmo- 
ment TM erhoht, wenn sieh das Fahrzeug 40 der weiBen Li- 
nie 44 odcr 46 naherl. Dcmentsprcchcnd kann durch das 
sechsle bis zchntc Ausfuhrungsbcispicl cine Ixmkcharaklc- 
rislik ahnlich der cines Fahrzcugs realisicrl werden, das sich 
auf cincr StraBe init dent virluellcn Querschnitl (Til) bewegt. 

lis foigt cine Beschreibung eincs Mcrkmals der Ixinkslcu- 
crvorrichiung gcmaB dem scchsicn Ausfuhrungsbcispicl der 
vorliegendcn Erfindung. 

Fig. 10 zeigl cine Bcwegungslinic des Fahrzcugs 40, 
wenn das Fahrzeug 40 ein auf der StraBe 42 befindliches 
Motorrad 41 passiert. Tiin Tlindcrnis wic bcispi els weise das 
Motorrad 41 kann auf der StraBe 42 vorhanden sein. Das 
Fahrzeug 40 muB sich voruhcrgchend auf cincrn Seitenbc- 
reich der Fahrspur 48 bewegen, uni cin solchcs Tlindcrnis /.u 
passiercn. Der Fahrer des Fahrzcugs 40 kann das Fahrzeug 
40 bcwuBt auf den SeiLcnbcrcich der Fahrspur 48 bewegen. 

Das durch die Lcnksteuervorrichtung gcmaB dem vorlic- 
genden Ausfuhrungsbcispicl crzeugte Ruckkehrlcnkdrch- 
moment TM isi wirksam, wenn der Fahrer das Fahrzeug 40 
unbcabsichligl zu dem Scilcnhercich der Fahrspur 48 bc- 
wegl. Die Erzeugung des Ruckkehrlenkdrehmomcnts TM 
ist allerdings fur einc gutc Lenkcharakterislik nicht gceig- 
net, wenn der Fahrer das Fahrzeug 40 bcwuBt zu dem Sei- 
tenbereich der Fahrspur 48 be wegl. Die Lcnksteuervorrich- 
tung gcmaB dem vorliegendcn Ausfuhrungsbcispicl weist 
ein Merkmal dahingchend auf, daB die Erzeugung des Ruck- 
kehrlenkdrehmomcnts TM beschrankt wird, wenn der Fah- 
rer des Fahrzcugs 40 das Fahrzeug 40 bewuBt zu dem Sei- 
tenbereich der Fahrspur 48 bcwegl .. 

Fig, 11 zeigl ein FluBdiagramm ciner durch die ECU 10 
ausgefuhrten Steuerroutiue -zum Erziclen der vorgenannten 
Funktion. Die in Fig. 10 gezcigte Routine wird mil jeder Be- 
endigung des Ablaufs der Routine wiederholt Wird die in 
Fig. 10 gezcigte Routine gestartel, so wird der Ablauf gc- 
maB dem Schritt S252 durchgefuhrt. 

Im Schritt S252 wird bestimmt, ob das Fahrzeug 40 inner- 
halb einer Dauer von dem unmittelbar vorhcrgehenden Ab- 
lauf zu dem vorliegendcn Ablauf in den linksseitigen Steu- 
crbe reich 62 odcr den rechtsseitigen Stcucrbercich 64 eingc- 
trclcn ist. Als Rcsultat wird die vorlicgcndc Routine ohne 
weilerc Durchfuhrung cines Ablaufs beendet, wenn feslge- 
stellt wird, daB das Fahrzeug 40 nicht in den linksseitigen 
odcr rechtsseitigen Kontrollbereich 62 odcr 64 eingetrcten 
ist. Wird dagegen festgestcllt, daB das Fahrzeug 40 in den 
linksseitigen oder rechtsseitigen Stcucrbercich 62 odcr 64 
eingetrcten ist, so wird der Ablauf gcmaB dem Schritt S254 
durchgefuhrt. 

Im Schritt S254 wird cin Steuerwinkcl 0 bcrechnet. Der 
Steuerwinkel 6 ist cin Winkcl, der der Lcnkwellc 28 zugc- 
fuhrl werden sollte, damit die angc nomine ne Bcwegungsli- 
nic des Fahrzcugs 40 mil der Mittc der Fahrspur 48 ubercin- 
stimmt. Im Schritt S254 crfolgt cine Bercchnung des Slcucr- 
winkels 8 mil Plus- oder Minus- Vorzeichen in Ubcrcinstim- 
mung mil der Tatsache, ob das Fahrzeug 40 in den linkssei- 
tigen Stcucrbercich 62 odcr den rechLsseitigen Stcucrbercich 
64 eingetrcten ist. 

Im Schrill S256 wird ein Ansteucrslrom I bcrechnet, der 
dem Motor 36 im Ansprechcn auf cine GroBc des Sleucr- 
winkels 8 zuzufuhrcn ist. Daruber hinaus wird einc Rich- 
tung des Anstcucrstroms im Ansprechcn auf das Plus- odcr 
Minus- Vorzeichen des Stcucrwinkels 9 bestimmt. 

Im Schritt S258 wird der Ablauf zum Ansteucrn des Mo- 
tors 36 durchgefuhrt , d. h. der Ablauf zum Zufuhrcn des An- 
steuerstroms I zu dem Motor 36. Wenn der Ablauf gcmaB 
dem Schritt S258 durchgefuhrt wird. dank crzeugl der Mo- 
tor 36 das Ruckkehrlenkdrch moment TM zum '/uruckfuh- 



rcn des Fahrzcugs 40 zu der Mittc der Fahrspur 48. 

Im Schrill S260 wird bestimmt, ob das Fahrzeug 40 den 
linksseitigen Steuerbcreich 62 oder den rechtsseitigen Stcu- 
crbercich 64 verlasscn hat. odcr nicht. AlsResullat wird die 

5 vorlicgcndc Routine sofort beendet, falls festgestcllt wird, 
daB das Fahrzeug 40 die Slcuerbcrcichc 62 odcr 64 verlas- 
scn haL GcmaB dcrn vorgenannten Ablauf wird das Riick- 
kchrlcnkdrchmomcnl TM crzcugU nachdem das Fahrzeug 
40 in eincn der Slcuerbcrcichc 62 und 64 eingetrcten ist, und 

to das Ruckkchrlenkdrchmomcnt TM wird unmittelbar aufge- 
hoben, nachdem das Fahrzeug 40 den Steuerbcreich 62 oder 
64 verlasscn hat. 

Wird im Schritt S260 festgestcllt, daB das Fahrzeug 40 
den linksseitigen Steuerbcreich 62 odcr den rechtsseitigen 

15 Stcucrbercich 64 nicht verlasscn hat, so wird als nachstcs 
der Ablauf gemaB dem Schrill S262 durchgefuhrt . 

Im Schritt S262 wird bestimmt, ob eine vorbcstirnmtc 
Zcitdaucr scil dem Eintrctcn des Fahr/cugs 40 in cincn der 
Steuerberciche 62 und 64 abgclaufcn ist. Wird festgestcllt, 

20 daB die vorbestimmtc Zcitdaucr to nicht abgclaufcn ist, scit 
das Fahrzeug 40 in cincn der Steuerberciche 62 und 64 ein- 
getrcten ist, so wird der Ablauf gcmaB dem Schritt S254 
nochmals durchgefuhrt. Wird dagegen festgestcllt, daB die 
vorbestimmle Zcitdaucr to seit dem Eintrctcn des Fahrzcugs 

25 40 in einen der Steuerberciche 62 und 64 abgclaufcn ist, so 
wird die vorlicgcndc Routine unmittelbar beendet. GcmaB 
der vorliegendcn Routine wird die Erzeugung des Riick- 
kehrlenkdrehmoments TM beim Eintrclen des Fahrzeugs 40 
in einen der Steuerberciche 62 und 64 solange fortgeseUt, 

30 bis die vorbestimmtc Zcitdaucr to abgclaufcn ist, und die Er- 
zeugung des Ruckkehrlenkdrehmomcnts TM wird unmittel- 
bar nach dem Ablauf der vorbestimmtcn Zcitdaucr to gc- 
stoppt. 

Normalerweise flihrt der Fahrer das Fahrzeug 40 in posi- 

35 liver Weise zu der Mittc der Fahrspur 48 zuriick, nachdem 
das Ruckkchrlenkdrehmoment TM zu dem Lcnkrad 26 
ubertragen wurde, mit Ausnahine des Falles, bei dem der 
Fahrer das Fahrzeug 40 bcwuBt zu dent Seitenbcreich der 
Fahrspur 48 bewcgL Demcntsprechcnd kann bestimmt wcr- 

40 den, daB der Fahrer das Fahrzeug 40 bcwuBt zu dem Seiten- 
bcreich der Fahrspur 48 bewegt, wenn die Daucr des Bcibc- 
haltens des Fahrzeugs 40 in cincm der Steuerberciche 62 
und 64 die vorbestimmle Zcitdaucr t 0 errcicht. 

Entsprcchend der Lcnksteuervorrichtung gcmaB dem vor- 

45 iiegenden Ausfuhrungsbcispicl kann somit cin Abwcichcn 
des Fahrzcugs 40 von der Fahrspur 48 durch Erzeugen des 
Ruckkehrlenkdrehmomcnts TM auf positive Weise verhin- 
dcrt werden, wenn das Fahrzeug 40 gcgen den Willcn des 
Fahrers in die Steuerberciche 62 und 64 cintritt. Daruber 

50 hinaus kann durch Aufheben des Ruckkchrlenkdrchmo- 
nients TM eine gute Lenkcharakteristik rcalisicrt werden, 
wenn der Fahrer das Fahrzeug 40 bcwuBt zu dem Seitenbc- 
reich der Fahrspur 48 bewegt. 

Es ist zu bcachtcn, daB bci dem vorgenannten Ausfuh- 

55 rungsbeispiel cine "Fahrspurcrfassungscinrichtung" durch 
Erkcnncn der Fahrspur 48 basierend auf den der Bildverar- 
bcitungscinheit 14 zugefuhrten Daten uber die wciBcn Li- 
nicn 44 und 46 durch die ECU 10 rcalisicrt wird. Daruber 
hinaus wird eine "Ruckkchrlcnkdrehmomcnlcrzeugungscin- 

60 richtung" anhand des durch die ECU 10 durchgefuhrtcn Ab- 
laufs der Schritlc S252 bis S260 realisicrl. Wcilerhin werden 
einc "Absichtsbcslimmungseinrichlung ,, und einc "Ruck- 
kchrlenkd^ehmo^^c^tbcschrankungscinrichtung ,, anhand 
des durch die CPU 10 durchgefuhrtcn Ablaufs gcmaB dem 

65 Schritt S262 rcalisicrt. 

Dariibcr hinaus wird bci dem vorgenannten Ausfuhrungs- 
bcispicl cine "FortdauermcBcinrichlung" anhand des durch 
die ECU 10 durchgefuhrtcn Ablaufs gcmaB dem Schritt 
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S2G2 realisicrt. 

lis folgl cine Beschreibung dcs sicbtcn Ausfuhrungsbei- 
spiels dor vorlicgcndcn Frfindung untcr Bezugnahmc auf 
die Kig. 12 und 13. Die Txinksleuervorrichlung gcmaB dem 
sicbtcn Ausfuhrungsbeispiel dcr vorlicgcndcn lirlindung 
wird dadurch realisicrt, daB die 1SCU 10 dcs in Fig. 1 gezeig- 
ten Systemaufbaus cine in Fig. 13 gczeigte Slcucrroutinc 
ausfiihrt. 

Fig. 12 /cigl cincn virtucllcn Qucrschnitl dcr StraBc 62 
(nachfolgcnd als virtucllcr Qucrschnitl (VI) bczcichncl). In 
Fig. 12 wcrden die rail den in Fig. 9 gezeigten Teilcn iiber- 
einslimmendc Tcilc durch diesclbcn Bczugszeichen gekenn- 
zcichncl, und cs wird auf cine Beschrcibung dicscr vcr/.ich- 
let. Die Lenksteucrvorrichtung gcmaB dem sicbtcn Ausfuh- 
rungsbcispicl weisl cin Mcrkmal dahingchend auf, daB das 
Fahrzcug 40 cine Lenkcharaktcristik aurweist, die mil der je- 
nigen Ubcrcinsiimml, die bcim Bcwcgen dcs Fahrzeugs 40 
auf cincr StraBc mil dem virtucllcm Qucrschnitl (VI) vor- 
Hcgt. 

Bei dem vorlicgcndcn Ausfuhrungsbeispiel weisl die 
StraBc 42 cine crstc Fahrspur 66 und cine /.weite Fahrspur 
68 auf. Die crste Fahrspur 66 wird durch die weiBen Linien 
44 und 46 definicrt. Die erslc Fahrspur 66 isl durch die 
wciBc Linic 44 dcr zweilen Fahrspur 68 gctrcnnl. Die crstc 
Fahrspur 66 isl mil cinein linksseUigen Steuerbereich 72 auf 25 
eineni Seitenbcreich auf der Scitc dcr weiBen Linic 44 aus- 
gcslaltct, und mil einem rcchtsscitigen Steucrbcreich 74 auf 
der Seile dcr weiBen Linie 46. Dariiber hinaus isl ein Verhin- 
derungsbcrcich 76 zwischen dcr weiBen Linie 44 und dem 
linksseitigen Steuerbereich 72 vorgeschen, und cin Vcrhin- 
derungsbcrcich 78 zwischen der weiBen Linie 46 und dem 
rechtsseiligcn Steuerbereich 74. Auch die zweile Fahrspur 
68 isl ahnlich der erslen Fahrspur 66 mil dern linksseitigen 
und rcchtsscitigen Steuerbereich und dem Verhinderungsbe- 
reich ausgestaUet. 

Dcr virluclle Querschnitt (VI) ist so aufgebaut, daB ein 
rnitllcrer Abschnitt und die Verhindcrungsbereiche 76 und 
78 flach sind und die Steuerbcrciche 72 und 74 mil zuneh- 
mender Annahcrung an die entsprcchenden weiBen Linien 
44 und 46 ansteigen. Bin Querschnitt dcr zweilen Fahrspur 
68 wcist dcnsclbcn Aufbau wic dcr Qucrschnitl dcr ersten 
Fahrspur 66 auf. 

Fin das Fahrzcug 40 in Richtung dcr Mitle der erslen 
Fahrspur 66 fuhrendes Ruckkehrlcnkdrchmoment wirkt auf 
die Radern des sich auf ciner SlraBe mit dem virtuellen 
Querschnitt (VI) bewegenden Fahrzeugs 40, wenn das Fahr- 
zcug 40 in den linksseitigen Steucrbcreich 72 odcr den 
rechtsseiligcn Steuerbereich 74 cinlriit. Das so erzcugie 
Ruckkehrlcnkdrchmoment wird aufgehoben, wenn das 
Fahrzcug 40 von den linksseitigen Steuerbereich 72 in den 
Vcrhindcrungsbereich 76 eintritt, oder wenn das Fahrzcug 
40 von dem rcchtsscitigen Steucrbcreich 74 in Vcrhindc- 
rungsbereich 76 eintritt. Dcmenlsprechcnd wird in Fahrzcug 
40 cine normalc Lenkopcration durchgcfuhrl, nachdem der 
Fahrcr des Fahrzeugs 40 das Fahrzcug 40 durch Widerslc- 
hen dcs Ruckkchrlcnkdrchmomcnls in cincn dcr Verhindc- 
rungsbereiche 76 unci 78 bewegt hat. 

Das sich auf dcr StraBc mil dem virlucllen Querschnitt 
(VI) bewegende Fahrzcug 40 kann auf einfacher wcisc von 
dem linksseitigen Steucrbcreich 72 odcr dem rcchtsscitigen 
Steucrbcreich 74 nach auBcn abgelcnkt werden, wenn cine 
Brcitc dcs Slcucrbcreichs 72 odcr 74 verringert wird. Die 
Brcitc cines jeden dcr Steuerbcrciche 72 und 74 wird gcrin- 
ger cingcstcilt als die Brcitc cines jeden der Steuerbcrciche 
62 und 64 dcs scchstcn Ausfuhrungsbcispicls. Dcmenlspre- 
chcnd kann das sich auf dcr StraBc mil. dem virtucllcn Qucr- 
schnitl (VI) bewegende Fahrzcug 40 auf einfachc Wcisc die 
Steuerbcrciche 72 oder 74 nach auBen vcrlasscn. 
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Bei dem in Fig. 9 gezeigten virtucllcn Qucrschnitl (III) 
sind dcr linksseitigc und rcchtsscitigc Steucrbcreich 62 und 
64 neben den entsprcchenden weiBen Linien 44 und 46 vor- 
geschen. Wird cin solcher Aufbau bei cincr StraBc mit cincr 
Viclzahl Fahrspurcn cingesctzt, so behndcl sich cin Steuer- 
bereich ciner Fahrspur neben cincrn Steuerbereich dcr bc- 
nachbarlcn Fahrspur. 

Belindcn sich die Steuerbcrciche verschicdcncr Fahrspu- 
rcn ncbencinandcr, so trill ein cincn Steucrbcreich vcrlas- 
sendes Fahrzcug unmiUelbar in eincn andcren Steucrbcreich 
dcr benachbartcn Fahrspur cin. Die Richtung dcs in dem ci- 
ncn Steucrbcreich crzeuglen Ruckkchrdrchmomcnls ist ent- 
gcgcngcsetyl zu der Richtung dcs in dem andcren zu dem ei- 
nen Steucrbcreich benachbartcn Steucrbcreich crzeuglen 
Ruckkchrlcnkdrchmomcnls. Demenlsprcchcnd wird cine 
starkc Andcrung dcs Ruckkehrlenkdrchmomcnts erzcugl, 
wenn sich ein Fahrzcug gcmaB dcr vorstchenden Beschrci- 
bung von dem cincn Steucrbcreich zu dem andcren Steucr- 
bcreich bewegt. 

Dcr virtuellc Querschnitt (VI) ist jedoch mil den Verhin- 
derungsbercichen 76 und 78 auf der auBeren Scitc cines je- 
den der Steucrberciche 72 und 74 ausgeslattct. In den Ver- 
hinderungsbercichen 76 und 78 wird kein Ruckkehrlcnk- 
drchmoment erzeugt und zu den zu lenkenden Radern iiber- 
tragen. Dementsprechcnd ergibl sich kcinc starkc Andcrung 
des Ruckkehrlenkdrchmomcnts bcim Bcwcgen des Fahr- 
zeugs auf der StraBc mil dem virtucllcn Querschnitt (VI), 
wenn das Fahrzeug einen Steuerbereich vcrlaBt. 

Fig. 13 zeigt ein FluBdiagramm eincs Beispicls fur eine 
durch die BCTJ 10 ausgefuhrte Slcucrroutinc zum Erzielcn 
ciner mil einer Bcwegung eines Fahrzeugs auf der StraBc 
mit dem virtuellen Querschnitt (VI) ubercinslimmendcn 
Ixnkcharakteristik. Die in Fig. 1 3 gczeigtc Routine wird mil 
jeder Beendigung dcs Ablaufs dcr Routine wiederholt gc- 
startet. Wird die in Fig. 13 gezeigte Routine gestarlet, so 
wird dcr Ablauf gcmaB dem Schritt S280 durchgefuhrt. 

Im Schrilt S280 wird bestimrnU ob das Fahrzcug 40 wah- 
rend einer Periodc von dem unmiltelbar vorherigen Zyklus 
zu dem vorlicgcndcn Zyklus in den linksseitigen odcr 
rechtsseiligcn Steuerbereich 72 odcr 74 eingctrclcn ist. Im 
Schritt S280 wird fcstgestellt, daB dcr vorgenannte Zustand 
bcsleht, wenn das Fahrzcug 40 in eincn der Steuerbcrciche 
72 und 74 von dcr inneren Scitc ciner jeden der Fahrspurcn 
66 und 68 eingctrclcn ist. Wird fcstgestellt, daB das Fahr- 
zcug 40 nichl in einen dcr Stcuerbcreichc 72 und 74 einge- 
trcten ist, so wird die vorliegcnde Routine ohne Durchfuh- 
rung eines Ablaufs beendct. Wird dagegen fcslgeslelll. daB 
das Fahrzeug 40 in cincn der Stcuerbcreichc 72 und 74 ein- 
getreten ist, so wird der Ablauf gcmaB dem Schritt S282 als 
nachslcs durchgcfuhrl. 

Im Schritl S282 wird bcstitnml, ob cine Stcuerverbots- 
kennung eingcschaltet isl, odcr nicht. DicSteucr\'crbotskcn- 
nung wird eingcschaltet, wenn das Fahrzeug 50 in einen dcr 
Verhindcrungsbereiche 76 und 78 eintritt. Wird im Schrilt 
S282 fcstgestellt, daB die Sleucrvcrbolskcnnung eingcschal- 
tet ist, so werden die Schritlc S284 bis S292 ubcrsprungen 
und dcr Ablauf gcmaB dem Schritt S294 wird durchgcfuhrl. 

Im Schritt S284 wird cin Steuerwinkel 0 mil einem Plus- 
oder Minus- Vorzeichcn bercchnct. Dcr Steuerwinkel 6 ist 
cin Winkcl, dcr dcr Lenkwcllc 28 zugcfuhrt werden soil, da- 
mil die angenommene Bcwcgungslinic des Fahrzeugs 40 
mit dcr Mitle der Fahrspur 48 ubcrcinstimmt. 

Im Schritl S286 wird cin dem Motor 36 zuzufuhrender 
Anstcucrstrom I im Ansprechen auf cine GroBc dcs Steuer- 
winkel s 0 bercchnct. 

Im Schritl S288 wird dcr Ablauf zum Anstcucrn des Mo- 
tors 36 mittcls des Anslcucrslroms I durchgcfuhrl. Wenn dcr 
Ablauf gcmaB dem Schritl S288 durchgcfuhrl wird, dann cr- 
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zeugt dcr Molor 36 das Ruekkehrlcnkdrchmomcnl TM, 
worm die Sleucrverbolskcnnung nach dcrn Eintrelcn des 
Fahrzcugs 40 in einen dcr Slcuerbcreiche 72 und 74 ausge- 
schallcl i.sl. 

Im Schritl S290 wird beslimmt, ob das Fahrzeug wahrend 
cincr Pcriodc von dem unmiltelbar vorhcrigen '/yklus bis zu 
dem vorlicgcndcn /yklus in cincn dcr Verhindcrungsbcrei- 
chc 76 und 78 cingctrctcn isU odcr nichl. Als Resultat wird 
dcr Ablauf gcmaB dem Schritl S292 als nachstcs durchge- 
fuhrt, wenn fcstgcsteill wird, daB das l ; ahry.cug 40 in cincn 
dcr Vcrhindcrungsbcrcichc 76 und 78 cingctrelcn isl. 

Im Schritl S292 wird die Sleucrverbolskcnnung cingc- 
schalict. Wird dcr Ablauf gcmiiB dem Schritl S292 durchgc- 
fiihrt, so wird im Schritl S282 des nachfolgcnden Zyklus be- 
slimmt, daB die Sleucrverbolskcnnung cingcschallcl isl. Gc- 
maB dem vorgenannten Ablauf kann die Erzcugung des 
Ruckkchrlcnkdrehmoments TM nach dem Einlrctcn des 
Fahrzcugs 40 in cincn dcr Vcrhindcrungsbcrcichc 76 und 78 
vcrhindcrl werden. 

Im Schrill S294 wird beslimmt, ob das Fahrzeug 40 cincn 
dcr Vcrhindcrungsbcrcichc 76 und 78 vcrlasscn hat. Als Rc- 
suitat wird dcr Ablauf gcmaB dem Schritl S296 durchge- 
fuhrt, wenn fcstgcsteill wird, daB das Fahrzeug 40 cincn dcr 
Vcrhindcrungsbcrcichc 76 und 78 vcrlasscn hal. Wird dage- 
gen feslgeslelit, daB dcr vorgenanntc Zustand nichl vorliegl, 
so wird dcr Schritt S296 iibersprungen und dcr Ablauf gc- 
maB dem Schritl S298 durchgefuhrt. 

Im Schrill S296 wird die Steuervcrbotskcnnung in cincn 
Aus-Zustand zuruckgeselzt. Wird der Ablauf gemaB dem 
Schritt S296 durchgefuhrt. so wird im Schritl S282 des 
nachfolgcnden Zyklus beslimmt, daB die Steuervcrbotskcn- 
nung ausgcschaltet ist. GemaB dem vorgenannten Ablauf 
kann somit ein Zustand, bei dem das Ruckkehrlenkdreh mo- 
ment I'M erzeugt werden kann, nach dem Verlassen eines 
der Vcrhindcrungsbereiche 76 und 78 schncll eingerichtel 
werden. 

Im Schritl S298 wird beslimmt, ob das Fahrzeug 40 einen 
dcr Slcuerbcreiche 72 und 74 vcrlasscn hal, odcr nichl. Tin 
Schritl S298 wird feslgeslelit, daB dcr vorgenannle Zustand 
vorliegl, wenn das Fahrzeug 40 den linkssciligcn odcr 
rechlsseitigcn Stcuerbcreich 72 odcr 74 wahrend cincr Pcri- 
odc von dem unmillelbar vorhcrigem Zyklus zu dem vorlic- 
gendem Zyklus in Richlung der inncren Scilc cincr jeden der 
Fahrspuren vcrlasscn hal. Wird feslgeslelit, daB das Fahr- 
zeug 40 die Slcucrbcrciche 72 odcr 74 nicht vcrlasscn hal, so 
wird dcr Ablauf gcmaB dem Schritt S282 und den nachfol- 
gcnden Schritten nochmals durchgefuhrt. Wird dagegen 
feslgeslelit, daJ5 das Fahrzeug 40 cincn der Slcucrbcrciche 
72 und 74 vcrlasscn hat, so wird die vorticgende Routine un- 
millelbar beendct. 

Wic vorslehend erwahnl, konncn cnlsprcchcnd der Lcnk- 
sleucrvorrichtung gcmaB dcr vorlicgcndcn Erfindung die 
nachfolgcnden Funklioncn rcalisicrl werden: 

1) Erzeugen cincs gceigncten RUckkehrlenkdrehmo- 
ments TM, wenn das Fahrzeug 40 von cincr Mi tie dcr 
Fahrspur zu cincm Scitcnbcrcich dcr Fahrspur vcrscho- 
ben wird; 

2) rclativ lcichtcs Vcrlasscn cincs der Slcucrbcrciche 
72 und 74 nach auBcn durch das Fahrzeug 40. wenn dcr 
Fahrcr das Fahrzeug 40 bcwuBt nach dem Brzeugen 
des Ruckkchrlcnkdrehmoments 'I'M zu dem Scitcnbc- 
rcich der Fahrspur bcwcgl: und 

3) Vcrhindcm des Hrzcugcns des Ruckkchrlcnkdrch- 
moments TM durch den Molor 36, wenn das Fahrzeug 
aus eincm dcr Slcucrbcrciche 72 und 74 hcraushewegi 
wird, d. h., wenn das Fahrzeug 40 in cincn dcr Vcrhin- 
dcrungsbcrcichc 76 und 78 bcwcgl wird, ohnc Bccin- 



flussung durch die bcnachbarlc Fahrspur. 

Enlsprechend dcrEcnkstcuervorrichtung gcmaB dem vor- 
licgcndcn Ausfuhnmgsbeispiel kann somit das Abweichen 

5 des Fahrzcugs von der Fahrspur wirksam vcrhindcrl werden, 
wenn dcr Fahrcr des Fahrzcugs 40 unbcabsichligl das Fahr- 
zeug 40 in cincn Scitcnbcrcich dcr Fahrspur bewegt. Dar- 
ubcr hinaus kann cine gutc Lenkcharaktcristik rcalisiert 
werden, wenn dcr Fahrcr das Fahrzeug 40 bcwuBl zu dem 

10 Scitcnbcrcich dcr Fahrspur bewegt. 

lis ist zu bcachlcn, daB bei dem vorgenannten Ausfuh- 
rungsbeispicl cine "Fahrspurbcreichscrfassungscinrichlung" 
anhand dcr Erkcnnung der Fahrspur 48 basicrend auf durch 
die Bildvcrarbcilungseinhcit 14 zugefuhrten Dalcn ubcr die 

15 wciBcn Linicn 44 und 46 durch die ECU 10 rcalisicrl wird. 
Darubcr hinaus wird cine "Ruckkehrlcnkdrchmomenlcrzcu- 
gungseinrichlung M anhand der DurchfUhrung des Ablaufs 
gcmaB den Schritten S280 bis S288 durch die KCU 10 rcali- 
sicrl. Wcilcrhin wird cine "Absichlsbestimmungscinrich- 

20 lung" anhand dcr DurchfUhrung des Ablaufs gcmaB dem 
Schritt S290 durch die ECU 10 rcalisiert. Bine "RUckkchr- 
lcnkdrchmomenlsbeschrankungscinrichlung ,, wird anhand 
dcr DurchfUhrung des Ablaufs gemaB den Schritten S282 
und S292 durch die ECU 10 rcalisiert. 

25 Darubcr hinaus wird bei dem vorgenannten Ausfuhrungs- 
bcispiel cine "Verhinderungszuslandsbeslimmungsein- 
richlung" anhand der DurchfUhrung des Ablaufs des Schritts 
S290 durch die ECU 10 und cine "zweke Verhinderungsein- 
richtung" anhand der DurchfUhrung des Ablaufs gemaB dem 

30 Schritl S292 durch die ECU 10 realisiert. 

Es folgl einc Bcschreibung des achtcn Ausfuhrungsbci- 
spicls der vorlicgcndcn Erfindung unier Bczugnahmc auf 
die Fig. 14 und 15. Die Lenkstcuervorrichlung gemaB dem 
achten Ausfuhrungsbeispiel der vorliegenden Erfindung 

35 wird realisiert anhand der DurchfUhrung einer in Fig. 15 ge- 
zeiglen Steuerroutinc durch die ECU 10 in dem in Fig. 1 gc- 
zcigten Systcmaufbau. 

Fig. 14 zeigt einen virtuellen Querschnitt dcr StraBe 42 
(nachfolgend als virtucller Querschnitt (Vfll) bezcichnct). 

40 In Fig. 14 sind die mil den in Fig. 9 gczeiglcn Teilen iibcr- 
cinstimmenden Tcile durch dicsclben Bezugszeichcn gc- 
kennzeichnet. und cs wird auf cine Bcschreibung dicser ver- 
zichtet. Die Lenksteucrvorrichtung gcmaB dem achtcn Aus- 
fuhrungsbeispiel wcist cin Merkmal dahingchend auf, daB 

45 die Lenkcharaklcristik des Fahrzcugs 40 mil der beim Be- 
wegen des Fahrzcugs 40 auf einer StraBe mil dem virtuellcm 
Querschnitt (VIII) vorlicgcndcn Ubcrcinslimmt. 

Dcr virtueilc Querschnitt (VET) ist mil cincm linksscili- 
gcn Stcuerbcreich 100 und eincm rechlsseitigcn Sleucrbc- 

50 reich 102 innerhalb der wciBcn Linie 44 bzw. 46 ausgestat- 
tcl. Trill das Fahrzeug 40 bei dem virtuellcm Querschnitt 
(VIII) in einen der Slcucrbcrciche 100 und 102 ein, so wird 
dcr cine der Slcucrbcrciche 100 und 102 fur cine vorbe- 
stimmte Zeitdaucr ti angchoben. 

55 Wird der Autbau des QuerschnitLs (VIII) gcmaB vorslc- 
hender Bcschreibung gcandcrt, so wird ein Ruekkehrlcnk- 
drchmomcnl in Richlung der Mittc dcr Fahrspur 48 crzcugl 
und den Radcrn eines Fahrzcugs fur die vorbeslimmtc Zeit- 
daucr li nach dem liinlrctcn des Fahrzcugs in cincn dcr Stcu- 

60 crbcrcichc 100 und 102 zugcfUhrt. 

Fig. 15 zeigl cin FluBdiagramm cincs Bcispicls fur einc 
durch die ECU 10 ausgefUhrtc Steuerroutinc zum Erziclcn 
einer Lcnkcharaktcrislik, die mil dcr cincs Fahrzcugs bei 
dessen Bcwcgung auf dcr StraBe mil dem viriucllcm Quer- 

65 schnitt (VUI) UbcrcinslimiTit. Die in Fig. 15 gczciglc Rou- 
tine wird mil jeder Bcendigung dcr Routine wicderholl ge- 
slartct. Wenn die in Fig. 15 gczciglc Routine gcslaricl wird. 
so wird dcr Ablauf gcmaB Schritt S304 durchgcluhn. 
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Iin Schrill S304 wird bcslimml. ob das Fahrzeug 40 wah- 
rend cincr Pcriodc von dem unmiliclbar vorhcrigen Zyklus 
zu dem voriiegenden Zyklus in den linksseiligen oder 
rechlssciligen Sleuerhereich 100 oder 102 cingelrcicn isl. 
Wird im Schritl S3()4 feslgcsielll, daB das Fahrzeug 40 in 5 
keinen dcr Steuerbcreichc 100 und 102 eingetreten isl. so 
wird die vorlicgende Routine ohne Durchfuhrung eincs Ab- 
iaufs beendct. Wird dagegen feslgcsielll, daB das Fahrzeug 
40 in eincn der Steuerbcreichc 100 und 102 eingetreten isl, 
so wird als nachstcs dcr Ablauf gcmaB dem Schritl S306 "> 
durchgefuhrt. 

rm Schrill S306 wird ein dem Motor 36 zugcfuhrler An- 
slcucrslrom I auf eincn vorbcstimmlcn Wert I 0 eingcslclil. 
Dcr vorbcstimintc Wert I 0 dicnt zum Drchcn dcr Lenkwellc 
28 urn eincn gceigneten Sleucrwinkcl 9. ,5 

Im Schritl S308 wird ein Ablaut" /.urn Ansleucrn des Mo- 
tors 36 unter Vcrwendung des vorgenannlcn Ansteucrstroms 
I 0 durchgefuhrl. Wird dcr Ablauf gcmaB dem Schritl S308 
durchgefuhrl, wird ein dem Anstcuerslrom To entsprechen- 
des Ruckkehrlenkdrehmoment uber das Lcnkrad 26 zu dent 20 
Fahrer ubcrtragen. 

Im Schrill S3 10 wird hcslimmt, ob die vorbcstimintc Zcil- 
dauer I, (bcispielswcisc 0,5 s) seiL dem Start eincs Betricbs 
des Motors 36 abgclaufcn ist, oder nichl. Wird als Resultai 
fesLgeslclll, daB die vorbeslimmie Zeildauer \\ noch nichl 25 
abgclaufcn ist, so wird der Ablauf gcmaB dem Schritl S306 
nochrnals durchgefuhrt. Wird dagegen festgestellt, daB die 
vorbeslimmie Zeiidauer l\ abgclaufcn ist, so wird die vorlic- 
gende Routine unmittelbar beendel. 

CkmaB dem vorgenannten Ablauf wird der Fahrer des 30 
Fahrzeugs 40 durch Erzeugen des Ruckkehrlenkdrehmo- 
ments TM fur cine vorbestimmte Zeitdauer t i nach dem Ein- 
Iritt des Fahrzeugs 40 in eincn der Steuerbcreichc 100 und 
102 dariibcr informicrt, daB sich das Fahrzeug 40 in einem 
Seitenbereich der Fahrspur 48 befindet. Somit bewegt der » 
Fahrer das Fahr/.eug 40 zuruck zu dcr Mittc der Fahrspur 48, 
wenn der Fahrer das Ruckkehrlenkdrehmoment TM spurt, 
mil Ausnahmc des Falls, bei dem dcr Fahrer das Fahrzeug 
40 bewuBl zu dem Seitenbereich der Fahrspur 48 bewegt. 

Entsprechend der Ixnksieuervorrichtung gemaB dem vor- 40 
liegenden Ausfuhrungsbeispiel kann die Abweichung des 
Fahrzeugs 40 von der Fahrspur 48 wirksam verhinderl wer- 
den, wenn der Fahrer des Fahrzeugs 40 das Fahrzeug 40 un- 
bcabsichtigt zu einem Seitenbereich dcr Fahrspur 48 be- 
wegt, Daruber hinaus kann cine gute Lenkcharakteristik rea- 45 
lisicrt werden, wenn der Fahrer das Fahrzeug 40 bewuBt zu 
dem Seitenbereich dcr Fahrspur 48 bewegt. 

Fs isl zu bcachten, daB bei dem vorgenannten Ausfuh- 
rungsbeispiel cine M Fahrspurbcreichscrfassungscinrichlung ,, 
anhand cines Erkcnnens der Fahrspur 48 basierend auf 50 
durch die Bildverarbcitungseinhcit 14 zugefuhrtc Daten 
uber die weiBcn Linicn 44 und 46 durch die ECU 10 rcali- 
siert wird. Dariibcr hinaus wird cine "Ruckkchrlcnkdrehmo- 
mcntserzcugungscinrichlung M anhand der Durchfuhrung des 
Ablauts gcmaB den Schritlcn S304 bis S3 10 durch die ECU 55 
10 realisicn. 

Es folgl cine Bcschrcibung des ncunt.cn Ausfuhrungsbei- 
spiels der voriiegenden Erfindung unler Bezugnahmc auf 
die Fig. 16 und 17. Die IxnksleucrvorriclUung gemaB dem- 
ncunlen Ausfuhrungsbeispiel dcr voriiegenden Erfindung 60 
wird rcalisierl anhand der Durchfuhrung eincr in Fig. 17 gc- 
zeiglen Stcuerroulinc durch die ECU 10 in dem in Fig. 1 ge- 
zcigten Syslcmauthau. 

Fig. 16 zeigl eincn virtucUcn Qucrschnitt der StraBc 42 
(nachfolgcnd als virlucllcr Qucrschnitt (X) bczcichnct). In 65 
Fig. 16 weisen die mil den in Fig. 9 gczcigtcn Tcilen ubcr- 
cinstimrnenden Tcilc diesclbcn Bczugszcichcn auf, und cs 
wird auf cine Bcschrcibung dicscr vcrzichtel. Die Txnksleu- 



crvorrichtung gcmaB dem ncuntcn Ausfuhrungsbeispiel 
weist cin Merkmal daliingchcnd auf. daB das Fahrzeug 40 
dicsclbc Eenkcharakterislik ausweist, wie die bcim Bcwe- 
gen des Fahr/.cugs 40 auf einer SiraBc tTiil dem virtucllem 
Oucrschnilt (X) vorlicgende. 

Dcr virtuclle Qucrschnitt (X) ist mil einem linksseiligen 
Sleuerhereich 112, cincm Vcrhinderungsbcrcich 114 und ei- 
nem linksseiligen Abweichungsvermcidungsbcreich 116 in 
dicscr Rcihenfolge in einem Seitenbereich neben der weiBcn 
Einic 44 ausgcslallct, Dariibcr hinaus sind cin rcchtssciligcr 
Slcucrbcrcich 118, cin Vcrhinderungsbcrcich 120 und cin 
rcchtssciligcr Abweichungsvermcidungsbcreich 122 in dic- 
scr Rcihenfolge in einem Seitenbereich neben dcr weiBcn 
Linic 46 vorgeschen. Dcr virtuclle Qucrschnitt (X) ist so 
aufgebaul, daB cine Mine der Fahrspur 48 und die Verhinde- 
rungsbcrcichc 114 und 118 flach sind. Dcr linksscitigc Sleu- 
erhereich 112, dcr linksscitigc Abweichungsvermcidungs- 
bcreich 116, dcr rcchtsscitigc Slcucrbcrcich 118 und dcr 
rechtsseitige Abweichungsvermcidungsbcreich 122 werden 
jewcils mil zunehmendcr Annaherung zu enlsprcchcndcn 
weiBcn Einien 44 und 46 starker angehoben. 

Ein das Fahrzeug 40 in Richlung dcr Mittc dcr Fahrspur 
48 lcitcndes Ruckkehrlenkdrehmoment wird den Radcrn des 
sich auf dcr StraBc mil dem virtuellcn Qucrschnitt (X) bewc- 
genden Fahrzeugs 40 zugcfiihrl, nachdem das Fahrzeug 40 
in den linksseiligen Steucrbcreich 112 oder den rcchlssciti- 
gen Steucrbcreich 120 eingetreten ist. Das so erzeugle 
Ruckkehrlenkdrehmoment wird aufgehoben, wenn das , 
Fahrzeug 40 von dem linksseiligen Steuerbereich 112 in den 
Verhindcrungsbereich 114 eintritt oder von dem rcchtsseili- 
gen Slcucrbcrcich 118 in den Verhindcrungsbereich 120. 
Dcrnentsprechend kann nach dem Eintreten des Fahiv.cugs 
40 in den Verhindcrungsbereich 114 oder 120 cine normalc 
Lenkoperalion durchgefuhrt werden, wenn dcr Fahrer des 
Fahrzeugs 40 das Fahrzeug 40 durch Widerstehen des Ruck- 
kehrlenkdrehmoments bewuBt zu dem Vcrhinderungsbc- 
rcich 114 oder 120 bewegt. 

Einc Brcitc cincs jeden der Steuerbcreichc 112 und 118 
wird entsprechend den Stcuerbcreichen 72 und 74 des virtu- 
ellcn Qucrschnitis (VI) relativ klein eingesieilt. Demcni- 
sprcchend kann bei dem sich auf dcr StraBc mil dem virt uel- 
lcn Qucrschnitt (X) bewegendem Fahrzeug 40 durch cine 
bcabsichtigte Operation des Fahrers auf cin f ache Weise cine 
gute Ixnkcharakterislik in cincm Seitenbereich der Fahrspur 
48 erziell werden. 

Bewegt sich das sich auf der StraBc mil dem virtuellcn 
Qucrschnitt (X) bewegende Fahrzeug 40 ausgchend von 
dem Vcrhinderungsbcrcich 114 oder 120 weiter nach auBen 
und trill in den linksseiligen Abwcichungsvenneidungsbe- 
reich 116 oder den rechtsscitigen Abweichungsvermci- 
dungsbcreich 120 ein, so wird ein das Fahrzeug 40 in Rich- 
lung dcr Mittc der Fahrspur 48 bewegendes Ruckkehrlenk- 
drehmoment nochrnals crzcugt und den Radcrn des zu Icn- 
kenden Fahrzeugs 40 zugefuhrt. Dcr linksscitigc und rcchts- 
scitigc Abweichungsvermcidungsbcreich 116 und 122 sind 
auf cincr Grcnzc dcr Fahrspur 48 vorgesehen. Somit wird 
ein Abweichen des sich auf dcr StraBc mil dem virtuellcn 
Qucrschnitt (X) bewegenden Fahrzeugs 40 von der Fahrspur 
48 verhinderl, wahrend cine gute Lenkcharakteristik zur Bc- 
wcgung zu einem Seitenbereich der Fahrspur 48 rcalisierl 
werden kann. 

Fig. 17 zeigl cin FluBdiagramm cines Beispiels fur cine 
durch die ECU 10 durchgefuhrtc Routine zum Erzielcn ei- 
ncr lenkcharakteristik, die mil der cines sich auf der SiraBc 
mil dem virtuellcn Qucrschnitt (X) bewegenden Fahrzeugs 
ubcrcinslinmil. Die in Fig. 17 gezcigte Rouline wird mil jc- 
dcr Becndigung des Ablaufs der Routine wiederholl gestar- 
tet. Wird die in Fig. 17 gezcigte Rouline gcstarict, so wird 
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dcr Ablauf gciiiUB dcm Schritt S324 durchgefuhrt. 

Iin Schritl S3 24 wird best i mint, ob das Fahrzeug 40 wah- 
rend ciner Pcriodc von dcm unmitlelbar vorhcrigem Zyklus 
/.u dcm vorliegcndem '/.yklus in den linksseiligcn odcr 
rcehtsseiligcn Stcucrbercich 112 odcr 118 cingcLrctcn ist. Im 
Schritl S324 wird feslgcslellt, daB dcr vorgenannte /usland 
vorlicgt, wenn das Fahrzeug 40 ausgchend von dcr innercn 
Scilc dcr Fahrspur 48 in cincn dcr Slcucrbcrcichc 112 und 
118 cintritl. Wird im Schritl S324 fcslgestellt, daB das Fahr- 
zeug 40 in kcincn dcr Slcucrbcrcichc 112 und 118 cingetrc- 
tcn ist, so wird dcr Ablauf gcmaB dcm Schritl S326 als nach- 
stes durchgefiihrt. Wird dagegen fcsigestcllt. daB das Fahr- 
zeug 40 in cincn dcr Slcucrbcrcichc 112 und 118 cingctrclcn 
ist, so wird dcr Schritl S326 ubcrsprungen und dcr Ablauf 
gcmaB dcm Schritl S328 durchgefiihrt. 

Im Schrill S326 wird beslimml, ob das Fahrzeug 40 wah- 
rend eincr Periodc von dcm unmitlelbar vorhcrigen Zyklus 
zu dcm vorlicgcndcn Zyklus in den linksseiligcn odcr 
rechlsscitigcn Abweichungsvcniieidungsbcrcich 116 odcr 
122 cingctrclcn ist. Schritl S326 wird festgcslcllt. daB der 
vorgenannte Zustand hergestellt ist, wenn das Fahrzeug 40 
ausgchend von dcr inncren Scilc dcr Fahrspur 48 in cinen 
dcr Abwcichungsvermeidungsbcrcichc 116 und 122 eintritt. 
Wird im Schritt S326 fcslgestellt, daB das Fahrzeug 40 in 
kcincn dcr Abweichungsvenneidungsbereiche 116 und 122 
eingctreten ist, so wird die vorlicgcnde Routine ohnc Durch- 
fuhrung cines weitcren Ablaufs beendet. Wird dagegen fest- 
geslellt, daB das Fahrzeug 40 in einen dcr Abweichungsver- 
meidungsbereiche 116 und 122 eingctreten ist, so wird der 
Ablauf gcmaB dem Schritt 328 als nachstes durchgefuhrt. 

Im Schritt S328 wird einc GroBc cines Stcucrwinkcls 0 
mil einem Plus- oder Minus-Vorzeichen bcrcchnct. Der 
Steucrwinkel 0 ist ein der Lcnkwelle 48 zuzufuhrender 
Lcnkwinkel zum Zuriickfuhren des in dcm Abweichungs- 
vermeidungsbereich 116 odcr 122 be find lichen Fahrzeugs 
40 zu der Mitte der Fahrspur 48. 

Im Schritt S330 wird cine GroBc und Richtung eines dcm 
Steucrwinkel 0 entsprcchenden Anstcuerstroms I bcrcchnct. 

Im Schritl S332 wird ein Ablauf zum Ansteucrn des Mo- 
tors 36 unter Vcrwcndung des vorgenanntcn Anstcuerstroms 
I durchgefuhrt. Wird dcr Ablauf gcmaB dcm Schritt S232 
durchgefuhrt, so kann ein dem Anslcucrstrom I enlsprechen- 
des Ruckkchrlenkdreh moment TM crzeugt werden, nach- 
dcm das Fahrzeug 40 in einen der Sleuerbcreiche 112 und 
114 und der Abweichungsvenneidungsbereiche 116 und 122 
cingctrclcn ist. 

Im Schritt S334 wird bestimmt, ob das Fahrzeug 40 cinen 
dcr Sleuerbcreiche 112undll8 vcrlassen hat, oder nichl. Im 
Schritt S334 wird fcslgestellt. daB der vorgenannte Zustand 
vorlicgt, wenn das Fahrzeug 40 wahrend ciner Periode von 
dem unmitlelbar vorhcrigen Zyklus zu dcm vorlicgcndcn 
Zyklus cincn dcr Stcucrbcrcichc 112 und 118 in Richtung 
dcr inncren Seite dcr Fahrspur 48 odcr zu cincm der Verhin- 
dcrungsbcrcichc 114 und 120 verlaBt. Wird im Schritt S3 34 
fcslgestellt, daB das Fahrzeug 40 kcincn dcr Sleuerbcreiche 
112 und 118 vcrlassen hat, so wird als nachstes der Ablauf 
gcmaB dcm Schritt S336 durchgefiihrt. Wird dagegen fcsi- 
gestcllt, daB das Fahrzeug 40 cincn dcr Sleuerbcreiche 112 
und 118 vcrlassen hat, wird die vorlicgcnde Routine unmil- 
tclbar beendet. 

Im Schritt S336 wird bestimmt, ob das Fahrzeug 40 wah- 
rend eincr Pcriodc von dcm unmitlelbar vorhcrigen Zyklus 
zu dcm vorlicgcndcn Zyklus den linksscitigcn oder rechts- 
sciiigcn Abwcichungsvcrmcidungsbcreich 116 odcr 122 
vcrlassen hat. Wird fcsigestcllt, daB das Fahrzeug 40 kcincn 
dcr Abweichungsvenneidungsbereiche 116 und 122 vcrlas- 
sen hat. so wird dcr Ablauf gcmaB dcm Schritt S328 und den 
nachfolgcndcn Schrittcn nochmals durchgefuhrt. Wird da- 



gegen fcsigcsicllt, daB das Fahrzeug 40 cincn dcr Abwei- 
chungsvenneidungsbereiche 116 und 122 vcrlassen hat, so 
wird die vorlicgcnde Routine unmitlelbar beendet. 

GcmaB dcm vorgenanntcn Ablauf kann das Riickkehr- 
5 lenkdrch moment 'I'M nach dem Hintrclcn des Fahrzcugs 40 
in cincn dcr Slcucrbcrcichc 112 und 118 und Abweichungs- 
venneidungsbereiche 116 und 122 und bis zu dcrcn Vcrlas- 
sen durch das Fahrzeug 40 crzeugt werden. Daruhcrhinaus 
kann das Ruckkchrlcnkdrchmomeni TM unmitlelbar nach 
10 dcm Vcrlassen dicscr Bcrcichc durch das Fahrzeug 40 auf- 
gehoben werden. 

Wic vorstchend bcschricbcn, konncn die nachfolgcndcn 
Funklioncn gcmaB dcr in Fig. 17 gczeigtcn Routine reali- 
sicrt werden: 

15 

1) Erzcugcn cines gccignctcn Ruck kchrlcnkdrch mo- 
ments TM, wenn das Fahrzeug 40 von eincr Mitte dcr 
Fahrspur zu cincm Scilcnbcrcich dcr Fahrspur vcrscho- 
ben wird; 

20 2) relativ einf aches Vcrlassen cines dcr Stcucrbcrcichc 
112 und 118 durch das Fahrzeug 40 zur AuBcnscite, 
wenn der Fahrer das Fahrzeug 40 nach der lir/eugung 
des Ruckkehrlenkdrchmoments TM bcwuBt zu dem 
Seitenbereich dcr Fahrspur bewegt; und 

25 3) nochmaliges Erzeugen des Ruckkehrlenkdrchmo- 
ments TM, wenn das Fahrzeug zu eincr Grcnzc der 
Fahrspur 48 bewegt wird. 

Entsprechcnd dcrl^enksteuervorrichlung gcmaB dem vor- 

30 liegenden Ausfuhrungsbeispie! kann somit ein Abweichen 
des Fahrzcugs dcr Fahrspur wirksam vcrhindert werden, 
wenn der Fahrer des Fahrzcugs 40 das Fahrzeug 40 unbeab- 
sichtigl zu einem Seitenbereich der Fahrspur bewegt. Dar- 
ubcrhinaus kann cine gute Lenkcharaktcristik erzielt wer- 

35 den, wenn der Fahrer das Fahrzeug 40 bewuBt zu dem Sei- 
tenbereich der Fahrspur bewegt. Weilcrhin wird das Vcrlas- 
sen der Fahrspur 48 durch das Fahrzeug 40 wirksam verhin- 
dert, wenn der Fahrer das Fahrzeug 40 bewuBt zu cincm Sei- 
tenbereich der Fahrspur 48 bewegt. 

40 Es ist zu beach ten, daB bci dem vorgenanntcn Ausfuh- 
rungsbeispicl cine "Fahrspurbercichserfassungseinrichtung" 
anhand einer Erkennung der Fahrspur 48 basicrend auf 
durch die Bildverarbcilungseinheit 14 zugefuhrte Dalen 
ubcr die weiBen Linien 44 und 46 durch die ECU 10 rcali- 

45 sicrl wird. Daruhcrhinaus wird cine "Ruckkehrlenkdrehmo- 
mentcrzeugungseinrichtung" anhand der Durchfuhrung des 
Ablaufs gcmaB den Schrittcn S324 und S328 bis S332 durch 
die ECU 10 realisicrl. Wcitcrhin werden cine "Absichtsbc- 
stimmungscinrichtung" und einc "Ruckkchrlenkdrchmo- 

50 menlsbesch^anku^gscinrichtung t, anhand dcr Durchfuhrung 
des Schritls S334 durch die ECU 10 realisiert. 

Daruhcrhinaus werden bci dcm vorgenanntcn Ausfuh- 
rungsbeispicl einc "Vcrhinderungszuslandsbcstimmungs- 
cinrichtung M und cine n zwcite Verhindcrungscinrichtung" 

55 anhand der Durchfuhrung des Ablaufs gcmaB dcm Schritt 
S334 durch die ECU 10 realisiert. 

Wcilerhin wird cine "Abweichungsvcmicidungscinrich- 
lung" anhand dcr Durchfuhrung des Ablaufs gcmaB den 
Schrittcn S326 bis S332 und S336 durch die ECU 10 rcali- 

60 siert. 

Es folgl cine Bcschreibung des zehntcn Ausfuhrungsbci- 
spicls dcr vorlicgcndcn Erfindung untcr Bezugnahme auf 
die Fig. 18 und 19. Die Ixnksteucrvorrichtung gcmaB dem 
zchnien Ausluhrungsbcispicl der vorlicgcndcn Erfindung 
65 wird realisiert anhand dcr Durchfuhrung eincr in Fig. 1 9 gc- 
zeigtcn Stcuerroutinc durch die ECU 10 in dcm in Fig. 1 gc- 
zciglcn Syslcmaufbau. 

Fig. 18 zcigl cincn virtucllcn Qucrschnitl dcr Strafe 42 
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(nachfolgend als virtucllcr Qucrschniu (XII) bczcichnd). In 
Fig. 18 wcrdcn die mil den in Fig. 9 gczcigtcn Tcilcn uber- 
cinslirnrnendcn Teilc durch dicsclhen Bezugszeichcn gc- 
kcnnzcichnel, und es wird auf cine Beschreibung dieser ver- 
zichlel. Die Ixnkstcucrvorrichiung gcniaB dem zchnlcn 
Ausfuhrungsbeispiel weisl cin Merkmal dahingchend auf. 
daB das Fahrzeug 40 cine T^nkeharaktcristik durchiuhrl, die 
mil der beim Bcwcgcn des Fahrzeugs 40 auf einer StraBe 
mil dcin virtucllen Quersehnitt (XII) durchgcfUhncn Ubcr- 
einstimmi. 

Der virtuelic Qucrschniu (XII) isl mil cincm linksscitigen 
Slcucrbcreich 138. cincm Verhindcrungsbcrcich 140 und ci- 
ncm linksseiligen Abweichungsvermcidungsbcrcich 142 in 
dicscr Reihenfolgc in cincm Scitcnbcrcich ncben der wciBcn 
Linic 44 ausgcslattcl. Darubcrhinaus sind cin rcchLsseiliger 
Slcucrbcreich 144, cin Verhindcrungsbcrcich 146 und cin 
reehlssciiigcr Abweichungsvermcidungsbcrcich 148 in dic- 
scr Reihcnfolgc in cincm Scilenbcreieh neben der wciBcn 
Finic 46 vorgeschen. Jcdcr der Slcucrbereiche 138 und 144 
und Abwcichungsvcrmeidungsbcreiche 142 und 148 wird 
fur cine vorbeslimmlc Zeitdaucr l 2 nach dem Hintrctcn des 
Fahrzeugs 40 in eincn der Bcrciche 138, 142, 144 und 148 
angchoben. 

Wird der Aufbau des virtucllen Querschnitls (XII) gcmaB 
der vorsiehendcn Beschreibung geandert, so wird cin Ruck- 
kehrlenkdrchmomcnl in Richtung der Mitle der Fahrspur 48 
erzcugt und Radern cines Fahrzeugs fur cine vorbestimmte 
Zeitdaucr t 2 nach dem Fintrcten des Fahrzeugs in einen der 
Slcucrbereiche 138 und 144 und der Abweichungsvcrmei- 
dungsberciche 142 und 148 zugefuhrt. 

Fig. 19 zeigi ein FluBdiagramm cines Beispiels fur cine 
durch die ECU 10 durchgefuhrte Stcuerrouline zum Reali- 
sieren einer Lenkcharakicristik, die mil der eiues Fahrzeugs 
ubereinstimmt, das sich auf einer StraBe mil dem virtucllen 
Qucrschniu (XII) bewegt. Die in Fig. 19 gezeigte Routine 
wird mil jcdcr Bccndigung des Ablaufs der Routine wiedcr- 
holt gcstarlct. Wird die in Fig. 1 9 gezeigte Routine gestartet, 
so wird der Ablauf gcmaB dem Schrilt S350 durchgefuhrt. 

1m Schrill S350 wird beslimml, ob das Fahrzeug 40 wah- 
rend einer Periodc von dem unmitielbar vorherigen Zyklus 
zu dem vorliegenden Zyklus in den linksscitigen oder 
rechtssciligen Slcucrbcreich 138 oder 144 cingetreten isl. 
Wird im Schritt S350 festgeslcllt, daB das Fahrzeug 40 in ei- 
nen der Slcucrbereiche 138 und 144 cingetreten isl, so wird 
als nachst.es der Ablauf gemaB dem Schritt S352 durchge- 
fuhrt. 

Im Schrilt S352 wird ein dem Motor 36 zugefuhrtcr An- 
steuerstrom I auf cinen vorbestimmlcn Wert Ii eingestellt. 

Im Schritt S354 wird ein Ablauf zum Ansteucrn des Mo- 
tors 36 unter Vcrwendung des vorgenannten Ansteucrslroms 
I t durchgefuhrt. Wird der Ablauf gcmaB dem Schritt S354 
durchgefuhrt, wird cin dem Anslcucrstrom Ii entsprechen- 
des Ruckkchrlenkdrehmoment TM tibcr das Lcnkrad 26 zu 
dem Fahrer ubertragen. 

Im Schrilt S356 wird bcstimml, ob die vorbestimmte Zeit- 
daucr (beispiclsweisc 0,5 s) scit dem Start einer Operation 
des Motors 36 abgelaufcn isl. Wird als Rcsultal festgcstcllt, 
daB die vorbestimmte Zeitdaucr t 2 noch nicht abgelaufcn isl, 
so wird der Ablauf gcmaB dem Schritt S352 nochmals 
durchgefuhrt. Wird dagegen festgeslcllt, daB die vorbe- 
stimmte Zeitdaucr l 2 abgelaufcn isl, so wird die vorliegende 
Routine unmittclbar beendet. 

GcmaB dem vorgenannten Ablauf wird der Fahrer des 
Fahrzeugs 40 durch Frzeugen des Ruckkehrlcnkdrchmo- 
mcnts TM fur die vorbeslimmlc Zeitdaucr l 2 nach dem Fin- 
trcten des Fahrzeugs 40 in eincn der Slcucrbereiche 138 und 
144 dariibcr informicrl. daB sich das Fahrzeug 40 in cincm 
Scilenbcreieh der Fahrspur 48 befindct. Somil bewegt der 



Fahrer das Fahrzeug 40 zu der Mine der Fahrspur 48 zuruck, 
wenn der Fahrer das Ruckkchrlenkdrehmoment TM spurt, 
mil Ausnahme eines Falls, bei dem der Fahrer das Fahrzeug 
40 bcwuBl zu dem Scilenbcreieh der Fahrspur 48 bewegl. 
5 Fntsprechend der Ijcnkslcuervorrichtung gcmaB vorliegen- 
den Ausfuhrungsbeispiel wird somil cine slarkc Abwci- 
chung des Fahrzeugs 40 von der Miltc der Fahrspur 48 wirk- 
sam vcrhindcrt, wenn der Fahrer des Fahrzeugs 40 das Fahr- 
zeug 40 unbeabsichligt zu cinem Scilenbcreieh der Fahrspur 
to bewegt. 

Wird im Schrill S350 festgeslcllt, daB das Fahrzeug 40 in 
keincn der Slcucrbereiche 138 und 140 cingetreten ist, so 
wird der Ablauf gcmaB dem Schritt S358 durchgefuhrt. 
Im Schritt S358 wird beslimml, ob das Fahrzeug 40 wah- 
15 rend einer Periodc von dem unmitlclbar vorherigen Zyklus 
zu dem vorliegenden Zyklus in den linksscitigen oder 
rechtssciligen Abweichungsvermcidungsbcrcich 142 oder 
148 cingetreten ist. Wird im Schrilt S358 festgcstcllt, daB 
das Fahrzeug 40 in keincn der Abwcichungsvcrmeidungsbe- 
20 reiche 142 und 148 cingetreten isl, so wird die Routine ohne 
Durchfuhrung cines Ablaufs beendet. Wird dagegen feslgc- 
stellt, daB das Fahrzeug 40 in einen der Abwcichungsver- 
meidungsbcrcichc 142 und 148 cingetreten ist, so wird als 
nachstes der Ablauf gemaB dem Schritt S360 durchgefuhrt. 
25 Im Schritt S360 wird der dem Motor 36 zugcfuhrle An- 
steuerstrom I auf einen vorbestimmten Wert I 2 eingestellt. 

Im Schritt S362 erfolgt ein Ablauf zum Ansleuern des 
Motors 36 unter Verwendung des vorgenannten Ansteucr- 
stroms I 2 . Wird der Ablauf gemaB dem Schritt S362 durch- 
30 gefuhrt, so wird ein Ansteuerstrom I 2 entsprechend des 
Ruckkehrlenkdrchmomcnt TM uber das Lenkrad 26 zu dem 
Fahrer ubertragen. 

Im Schritt S364 wird bestimmt, ob die vorbestimmte Zeit- 
daucr it scit dem Bcginn einer Operation des Motors 36 ab- 
35 gelaufen ist, oder nicht. Wird als Resultat festgcstcllt, daB 
die vorbestimmte Zeitdaucr b noch nicht abgelaufen ist, so 
wird der Ablauf gemaB dem Schritt S360 nochmals durch- 
gefuhrt. Wird dagegen festgeslcllt, daB die vorbestimmte 
Zeitdaucr t 2 abgelaufen ist, so wird die vorliegende Routine 
40 unmiltel bar beendet 

GemaB dem vorgenannten Ablauf wird der Fahrer des 
Fahrzeugs 40 durch Frzeugen des Ruckkehrlcnkdrchmo- 
menls 'I'M fur die vorbestimmte Zeitdaucr l 2 nach dem Fin- 
ireten des Fahrzeugs 40 in eincn der Abweichungsvermci- 
45 dungsbcrciche 142 und 148 darubcr informiert, daB sich das 
Fahrzeug 40 an einer Grcnzc der Fahrspur 48 befindct. So- 
mil kann die Aufmcrksamkeit des Fahrers auf die Tatsache 
gelcnkl wcrdcn, daB das Fahrzeug 40 von der Fahrspur 48 
abweicht, wenn das Ruckkchrlenkdrehmoment TM gemaB 
50 vorstehender Beschreibung erzcugt wird. 

Dariiber hinaus wird cine Zeitdaucr zum Erzeugcn des 
Ruckkehrlcnkdrehmoments TM auf cine vorbestimmte 
kurze Zeitdaucr t 2 beschrankl. Demcntsprechend kann cine 
Lenkbetatigung ohne starkc Bceinflussung durch das Ruck- 
55 kehrlenkdrehmoment TM durchgefuhrt wcrdcn, wenn der 
Fahrer das Fahrzeug 40 bcwuBl zucinem Scilenbcreieh der 
Fahrspur 48 bewegt. 

Fntsprechend der Lenksteucrvorrichlung gcmaB dem vor- 
liegenden Ausfuhrungsbeispiel kann somit einc Abwei- 
60 chung des Fahrzeugs 40 von der Fahrspur 48 wirksam vcr- 
hindcrt wcrdcn, wenn der Fahrer des Fahrzeugs 40 das Fahr- 
zeug 40 unbeabsichligt zu cincm Scilenbcreieh der Fahrspur 
bewegt. Dariiber hinaus kann cine gulc Lenkcharakicristik 
erzielt wcrdcn, wenn der Fahrer das Fahrzeug 40 bcwuBl zu 
65 dem Scilenbcreieh der Fahrspur 48 bewegt. Wcitcrhin kann 
die Aufmcrksamkeit des Fahrers wirksam gcwcckl wcrdcn, 
wenn der Fahrer das Fahrzeug 40 bcwuBl zu der Grcnzc der 
Fahrspur 48 bewegt. 
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lis ist zu beachtcn, daB bci dcrn vorgcnannicn Ausfiih- 
rungsbcispicl cine 'Tahrepurbercichscrfassungscinrichtung M 
anhand cincs Erkcnnens dor l ; ahrspur 48 basierend auf 
durch die Bilrivemit>citungseinhcil 14 zugcfijhrte Dalcn 
ubcr die wciBcn Linien 44 und 46 durch die ECU 10 rcali- 
sierl wird. Dariiber hinaus wird einc "Ruckkchrlenkdrchmo- 
mcnlcrzeugungscinriehlung'' anhand dcr Durchfuhrung des 
Ablaufs gemaB den Schrillcn S350 bis S356 durch die ECU 
10 rcalisicri. 

Dariiber hinaus wird eine "Abwcichungsvenncidungscin- 
richlung" anhand dcr Durchfuhrung des Ablaufs dcr Schriltc 
S358 bis S364 durch die ECU 10 rcalisicri. 

lis folgt einc Beschrcibung cines clften Ausfuhrungsbci- 
spicls dcr vorlicgcndcn Erfindung. Fig. 20 zeigl ein Block- 
schallbild einer Fahrrcuglcnkstcuervorrichiung /.urn Erlau- 
tern eincs Grundaufbaus einer Fahrzeuglcnksleucrvorrich- 
lung gemaB dem el Hen Ausfuhrungsbeispicl der vorlicgcn- 
dcn Erhndung. 

Die Lcnksleucrvorrichtung gemaB dem clften Ausfuh- 
rungsbeispicl umfaBt gemaB Fig. 20 einc Fuhrungslinicner- 
kcnnungscinrichlung Ml, cine I^enkstcucreinrichtung M2, 
eine Ixnkeinrichtung M3 und cine Alarmicrungsdrchmo- 
mcntgebcrcinrichtung M4. Die Fuhrungsliniencrkennungs- 
cinrichlung M 1 erkennt einc Fuhrungslinie auf einer SlraBe, 
auf der sieh ein mil der Lcnksteuervorrichiung ausgestatte- 
tcs Fahrzcug bewegt. Die Lcnkstcucreinrichtung M2 crfaBl 
eincn Positionszustand des Fahrzeugs bczuglich dcr Fuh- 
rungslinie, urn eine Lenkstcucrung durchzufiihrcn. Die 
Alannierungsdrehmomentgebcrcinrichtung M4 stellt cin 
Drehmomenl fur die Lenkcinrichtung M3 bcreit in Uberein- 
stirnmung mil dem Posilionszustand des Fahrzeugs bcziig- 
lich der Fuhrungslinie, so daB dcr Fahrer das Fahrzeugs eine 
Position des Fahrzeugs bcziiglich der Fuhrungslinie anhand 
des der Lenkcinrichtung M3 zugefuhrten Drehmoments er- 
kennen kann. 

Fig. 21 zeigl ein Systemaufbaudiagramm der Fahrzcug- 
Icnkstcuervorrichtung gemaB dem elflcn Ausfuhrungsbei- 
spicl dcr vorlicgcndcn Hrfindung. 

In Fig. 21 umfaBt die Ixnkslcuervorrichtung cine Fuh- 
rungsliniencrkcnnungscinrichlung 236 als die Fuhrungslini- 
cncrkcnnungscinrichtung Ml, eine Vorderradlcnkmechanik 

210 als die Lenkcinrichtung M3 und einc elektronische 
Stcucrcinhcit (ECU) 230. 

Die Vorderradlcnkmechanik 210 enthalt cin mil cincm in 
einem Lenkgelriebc 213 vorgesehenen Zahnradtricb (in dcr 
Figur nicht dargestellt) ubcr cine Lcnkwcllc 212 vcrbunde- 
ncs Lenkrad 211. Der Zahnradlrieb stent mil einer Zahn- 
stange im KingrifT, urn einc Drehbcwegung des Txnkrads 

211 in cine Rcziprokbcwegung der Zahnstange 214 umzu- 
wandcln. Die gcgenuberliegenden linden dcr Zahnstange 
214 sind mil linken bzw. rechtcn Vorderradern 1AV1 und 
FW2 ubcr linkc bzw. rechtc Spurstangcn 215a und 215b und 
linke bzw. rechtc Gclenkanne 216a und 216b vcrbunden, so 
daB das linke und das rechtc Vordcrrad FW1 und TW2 durch 
cine Lcnkopcralion des Lcnkrads 211 betrieben werden. 

Die Vorderradlcnkmechanik 210 enthalt einen Elekiro- 
molor 221 (hiirslcnloscr Motor) als Slcllglicd zum Betrcibcn 
der Vordcrrader FW1 und F~W2. Fine Drchwcllc des clcktri- 
schen Motors 221 isl mil dem in dem Lenkgctricbc 213 be- 
reit ges tell ten Zahnradtricb vcrbunden. 

Ein Vorderradlenkwinkclscnsor 232, cin Gicrgeschwin- 
digkeilsscnsor 235 und die Fuhrungslinicncrkcnnungcin- 
richtung 236 sind mil dcr elektrischen Stcucrcinhcit (ECU) 
230 vcrbunden. Dcr Lcnkwinke I sensor 232 als Bcwcgungs- 
zustandscrfassungscinrichtung crfaBt cincn Lcnkwinke 1 des 
linken und rechtcn Vordcrrads FW1 und 1W2. Dcr Giergc- 
schwindigkeitssensor 235 crfaBt cine Gicrgcschwindigkcii 
des Fahrzeugs. 
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Dcr FUhrungslimcncrkennungscinrichlung 236 wird mit- 
lels einer Kamera 238 ein Bild dcr StraBc vor dem Fahrzcug 
zugefuhrt. Die Fuhrungslinicnerkcnnungscinrichtung 236 
verarbeitel das Bild der SlraBe, uni eine Fuhrungslinie wic 

5 bet spiels weisc einc wciBc Linic in der Mi lie odcr auf dcr 
Seilc dcr StraBc odcr cine gclbe Linic, die eine Ubcrholvcr- 
bolszonc angeben, zu erkenncn. Die Fuhrungslinicnerken- 
nungscinrichiung 236 erkennt einc Fahrspur, auf dcr sich 
das Fahrzcug bewegi, basierend auf den FUhrungslinicn in 

to dem Bild der SlraBe. Fig. 22 zeigl cine Fahrspur, die durch 
die Fuhrungslinicn I und IT dchniert ist. Dariiber hinaus cr- 
faBl die I'uhrungslinicnerkcnnungscinrichtung 236 cincn 
Offsctgrad K(n) des Fahrzeugs bcziiglich dcr Mine der Bc- 
wegungsfahrspur, die in Fig. 22 durch cine geslrichcltc Li- 

15 nie angegeben ist, und crfaBt auch cine Dislanz LI zwischen 
dem Fahrzcug und einer dcr Fuhrungslinicn I und II. Dar- 
iiber hinaus crfaBl die FUhrungslinicncrkcnnungscinrich- 
tung 236 cincn Kurvenradius R einer Kurve. 

Dcr Offsctgrad H(n) wird durch die nachfolgcndcn Glei- 

20 chungen (1) und (2) bcsliminU wobei e einen aktuellcn OIT- 
selgrad des Fahrzeugs in einer Qucrrichtung dcr T ; ahrspur 
kennzeichnet; 9 einen Ncigungswinkel des Fahrzeugs bc- 
ziiglich der Fahrspur, der anhand des Bilds dcr StraBc crhal- 
len wird; Lz einen Oflsetgrad des Vtordcransichlspunkts dcr 

25 akluellen Position des Fahrzeugs; und 1 eine Distan/. des 
Vorderansichtspunkts. 

E(n) = c + Lz (1) 
Lz=lx6 (2). 

30 

Fig. 23 zeigl ein Blockschaltbild der ECU 230. Die ECU 
230 weisl eincn Mikroprozcssoraufbau auf, und umfaBt eine 
zenlrale Verarbeilungseinheit (CPU) 250, einen Nur-Lese- 
Speicher (ROM) 252, eincn Spcichcr mil wahlfreicm Zu- 

35 griff (RAM) 254, einc Eingabetorschaltung 256, cine Aus- 
gabctorschaltung 258 und cine Kommunikalionsschaltung 
260, die alle uber eincn gemeinsamen Bus 262 mitcinander 
vcrbunden sind. 

Der Eingabetorschallung 256 werden von dem Lcnkwin- 

40 kelscnsor 232 und dent Gicrgcschwindigkcilssensor 235 
ausgegebene Iirfassungssignalc zugefuhrt. Dariiber hinaus 
werden der Kommunikalionsschaltung 260 die von der Fiih- 
mngslinienerkennungsein rich lung 236 ausgegebene n Wertc 

0, c, E(n) und R zugefuhrt, 

45 In dem ROM 252 sind Sleuerprogramme gespeichert. Die 
CPU 250 fiihrt verschicdcnc Berechnungen in Ubereinstim- 
tnung mil den Stcuerprogrammcn unter Vcrwcndung des als 
Arbeitsbcrcich dicnenden RAM 254 durch. Steuersignale 
werden anhand von durch die CPU 250 durchgefuhrten Bc- 

50 rechnungen crzcugt und einer Anstcucrschaltung 240 iibcr 
die Ausgabelorschallung 258 zugefuhrt. Die Anstcucrschal- 
tung 240 steucrt den Elcklromotor 221 an, urn die Vordcrra- 
der FW1 und FW2 zu lenken. 

Fig. 24 zeigl cin FluBdiagramm einer durch die ECU 230 

55 durchgefuhrten Lenkstcucropcration. Die vorgenannte 

1. enksieuereinrichtung M2 wird durch diesc Lenkstcucropc- 
ration rcalisicri, die in vorbcstimmlcn Zcilinlcrvallcn wic- 
dcrholt durchgc fiihrt wird. Wird die Lenkstcucropcration 
geslartcL so licsl die ECU 230 im Schrilt S412 den Offsct- 

60 grad E(n), den aktuellcn QucrofTselgrad c und den Radius R 
der StraBc, die von dcr Fuhrungslinicncrkcnnungscinrich- 
tung 236 ausgegeben werden. Danach wird im Schrilt S416 
beslimmt, ob die Fuhrungslinie dcr StraBe erkannt wurde. 
Kann die Fuhrungslinie erkannt werden, so befindet sich der 

65 Offsctgrad E(n) inncrhalb cincs vorbcstimmlcn Bcrcichs. 
Kann dagegen die Fuhrungs linic nichl erkannt werden, so 
wird dcr Oflsetgrad E(n) auf cincn bestimmten Wert auBcr- 
halb des vorbcstimmlcn Bcrcichs cingcstcllt. 
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Tst die Fuhrungslinie crkannl, so schreilct der Ablauf zuin 
Schrilt S41 6. Wire! die l'uhrungslinic nicht crkannl, so isl die 
Routine beendct. Ini Schritl S416 wird basicrend auf dem 
von der Fuhrungslinicncrkcnnungseinrichlung 236 erhallc- 
ncn Radius R beslitimil, ob die SiraBe, auf der sich das Fahr- 
/.eug bewegu gcradlinig isl, oder nicht. Wird festgestcllt, 
daB die StraBe gcradlinig ist, so schreilct dcr Ablauf zum 
Schritl S418 y.um Hrhallen ciner Posilionsslcucrvcrstarkung 
kp,. Die Positionssteucrverstarkung wird untcr Bezug- 
nahme auf cine in Fig, 25 gezeigte Kartc bczuglich dem ak- 
tucllcn Queroffsctgrad e bcstiiiimt. 

Danach werden der lenkslcuergrad Be und das Lcnkdrch- 
monicnt T Schritl S420 erhalten. Dcr Ixnkslcucrgrad Be 
kann anhand der nachfolgenden Glcichung (3) bcrechnel 
werden. 

Be = (kp,xe) + (kdxde) (3). 

In der Glcichung (3) kcnnzcichncn kd eincn vorbesliinm- 
ten Faklor (Konstanlc). Daruber hinaus kennz.eichnct de ei- 
ncn diffcrenlicllcn Wert des aklucllcn Qucroff set wcrl s e, das 
hciBl cine Dififerenz zwischen dem aktuellen Wert von c und 
cinem uninittclbar vorhcrgehenden Wert von e. Das Lenk- 
drehmomcnl T wird unter Bezugnahme auf einc in Fig. 26 
gezeigte Karle bczuglich dem aktuellen Queroffselwert e 
bcstiiiimt. Danach schreitel der Ablauf zum Schritt S422. 

Wird dagegen im Schritl S416 festgestcllt, daB die SiraBe 
nicht gcradlinig ist, so schrcitct der Ablauf zum Schritt 
S426, urn zu beslimmen, ob die StraBe cine Linkskurve oder 
cine Rechtskurve aufwcisl. Es ist zu beachten, daB dcr Ra- 
dius R positiven ist, wenn die StraBe cine Rechtskurve auf- 
weisl, und ncgativ, wenn die SiraBe einc Linkskurve auf- 
wcisl. 

Wird festgestcllt, daB die SiraBe einc Linkskurve auf- 
weist, so schrcitct der Ablauf zum Schritt S428, urn einc Po- 
silionssleuerverslarkung kpi unter Bezugnahme auf die in 
Fig. 25 gczeigle Karte anhand des akluellen QuerofTsctgrads 
c zu beslimmen. Danach werden der Lenkslcuergrad Be und 
das Lcnkdrchmomenl T im Schritt S430 beslimmt. Dcr 
Lenkslcuergrad Be wird anhand der vorstehenden Glcichung 
(3) bcrechnel. Das Lcnkdrchmomenl T wird nach Erhalten 
eincs Drchinoments TL unci eincr Lcnkdreh moment vcrslar- 
kung kt anhand dcr nachfolgenden Glcichung (4) bcrechnel. 
Das Drehmomenl TL wird unter Bezugnahme auf die in Fig. 
27 gczeigle Kartc beziiglich dem aklucllcn Qucroffsetgrad c 
bestimml. Die Txnkdrehmomcntverstarkung wird unlcr Be- 
zugnahme auf die in Fig. 28 gezeigte Karte bczuglich des 
Radius R bestimml. 

T = TLxkt (4). 

Danach schreilct dcr Ablauf zum Schrilt S422. 

Wird fcslgcslellt, daB die SiraBe einc Rechtskurve auf- 
weist, schreilct der Ablauf zum Schrilt S432, urn einc Posi- 
tionssteucrverstarkung kp! unter Bezugnahme auf die in 
Fig. 25 gczeigle Karte millets dem aktuellem Qucroffset- 
grad c zu beslimmen. Danach werden der Lenkslcuergrad Be 
und das Lcnkdrchmomenl T im Schrilt S434 erhalten. Der 
Lenkslcuergrad Be wird anhand der vorslchcndcn Glcichung 
(3) bcrechnel. Das Lcnkdrchmomenl T wird nach Erhalten 
eincs Drchmomcnls TR und eincr Lcnkdreh momentverstar- 
kung kt anhand dcr nachfolgenden Glcichung (5) bcrechnel. 
Das Drchmomcnt TO wird unlcr Bezugnahme auf die in 
Fig. 29 gczeigle Karle be/.iiglich des akluellen QuerofTsct- 
grads c bestimml. Die Lcnkdrchmomenl vcrslarkung wird 
untcr Bezugnahme auf die in Fig. 28 gezeigte Karte bczug- 
lich dem Radius R beslimmt. 



T = TR x kt (5). 



Danach schreitel der Ablauf zum Schritl S422. 
fin Schrilt S422 wird ein auf dem Lenkslcuergrad und 
5 dem Txnkdrchmomcnl T basicrendes Signal an die Anslcu- 
crschallung 240 ausgegeben. Dcmcntsprechcnd wird der 
Klcklromolor 221 zum Lenkcn der Vordcrradcr 1W1 und 
FW2 angestcuert, und die Routine ist abgcsehlosscn. lis isl 
zu beachten, daB dcr Ablauf gcmaB den Schrillcn S416 bis 
10 S422 dcr Alarmicrungsdrchmomenlgcbcreinrichlung M4 
cntsprichl. 

Wie vorslchcnd crwahnl, wird das der Tenkcinrichlung 
M3 zugcfuhrlc Drchmomcnt erhohl, wenn sich das l ? ahr- 
zcug auf dcr StraBe den Piihrungslinicn nahcrt. Das der 
15 Txnkcinrichlung M3 zugcfuhrlc Drchmomcnt wird zu dem 
Fahrer des l ; ahrzeugs ubcriragcn, wodurch der Fahrcr eincn 
Positionszustand des Pahr/cugs bczUglich der FUhrungslinie 
crkennen kann. 

Daruber hinaus wird die Aufmerksamkcit eincs l ; ahrers 
20 dureh Andcrn des Drehmomcnts in Ubcrcinstimmung mil 
dem Radius R der Kurve stark geweckt, wenn das Pahrzeug 
in ciner Kurve nach auBen abweicht. D.h., das Drchmomcnt 
wird in cinem neben dcr FUhrungslinie auf der auBercn Scitc 
der Kurve behndiichen Bcreich erhohl. 
25 Fig. 30 zeigl ein FluBdiagramm ciner weiteren als Lenk- 
steucreinrichlung M2 wirkenden Txjnksleucroperation, die 
durch die ECU 230 durchgefuhrt wird. Dicse Lenksleucr- 
operation wird in vorbestimmtcn Intervallcn wiedcrholt 
durchgefuhrt. In Fig. 30 liest die ECU 230 im Schritt S442 
30 den Ofisetgrad E(n) t den aktuellen Queroffsctgrad c und den 
Radius R ein, die von der Fuhrungslinicncrkennungseinrich- 
tung 236 ausgegeben werden, Danach wird im Schritt S444 
beslimmt, ob die Fuhrungslinie der StraBe durch die Fiih- 
rungslinienerkcnnungseinrichtung 236 erkannt werden 
35 kann, oder nicht. Kann die Fuhrungslinie erkannt werden, so 
befindet sich dcr Offsctgrad H(n) inncrhalb cines vorbe- 
stimmtcn Bercichs. Kann dagegen die Fuhrungslinie nicht 
erkannt werden, so wird der Ofisetgrad H(n) auf eincn spc- 
zifischen Wert auBcrhalb des vorbestimmtcn Bercichs ein- 
40 gcstcili. 

Kann die Fuhrungslinie crkannl werden, so schreilct dcr 
Ablauf zum Schritt S446. Kann dagegen die Fuhrungslinie 
nicht erkannt werden, so ist die Routine bccndel. In den 
Schrillcn S446 und S448 wird der von der Fuhrungslinicner- 
45 kennungseinrichlung 236 erhaltcne akluellc Queroffsctgrad 
c mil dem vorbeslimmlen Wert LI und L2 verglichcn. Wie 
in Fig. 31 dargcstclll ist, handelt cs sich bei dem vorbe- 
stimmtcn Wcrl LI urn einen Wert zum Beslimmen, ob sich 
das Fahrzeug neben der Milte der StraBe befindet, oder 
50 nicht . Der vorbestimmle Wert LI betragl beispielsweisc wc- 
nige Zchntel Zentimctcr. Bci dem vorbestimmlcn Werl L2 
handelt cs sich urn eincn Wert zum Beslimmen, ob sich das 
Fahrzeug neben eincr Fuhrungslinie dcr StraBe befindet, 
oder nicht. Dcr vorbcslimmte Wert L2 betragl beispiels- 
55 wcisc ungefahr eincn Meter und wenigc Zchntel Zentimctcr. 
Wird im Schritt S446 festgestcllt, daB Id < LI, so schrci- 
tct der Ablauf zum Schritt S450, urn die Positionsslcuervcr- 
starkung kp auf eincn Wcrl kpa cinzuslellcn die Drehmo- 
menl stcucrverstarkung kl auf eincn Wcrl kta. Wird im 
60 Schrilt S446 und im Schrilt S448 festgestcllt , daB LI < lei < 
LI + L2, so schrcitct der Ablauf zum Schritl S452, urn die 
Positionssteucrverstarkung kp auf eincn Wcrl kpb cinzuslel- 
lcn und die Drchmontcnlslcucrverstarkung kt auf eincn Wert 
ktb. Wird dagegen festgestcllt, daB LI + L2 < lei, so schreitel 
65 dcr Ablauf zum Schritt S445, urn die Positionssteucrverstar- 
kung kp auf eincn Wert kpc cinzuslellcn und die Drchmo- 
mentslcucrvcrslarkung kl auf eincn Wcrl klc. 

Die vorgcnannlen Werlc fur die Posilionsslcuerverstar- 
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kung kp und die Drch moment si cue rvcrstarkung kt weisen 
die folgendcn Bcziehungcn auf. 

kph < kpa < kpc (6) 

0 < kib<kla<ktc (7). 

Wic vorstchend erwahnt werden die Stcucrvcrstarkungen 
so eingcstcllt, daB die Aufincrksamkeil des Fahrers starker 
geweckt wird, wenn sich das Fahrzeug nahcr an dcr Fuh- 
rungslinic bewegt. Its ist zu beachtcn, daB dcr Ablauf gcmaB 
dem Schritt S450 eincr Folgcdrchmomcnlgebercinrichtung 
cnlsprichi, und dcr Ablauf gcmaB dem Schritl S454 ciner 
Alanmerungsdrchmomcntgcbcrcinrichtung. 

Nachdcm dcr Ablauf gcmaB eincm dcr Schriuc S450, 
S452 und S454 durchgcfuhrl ist, schrcitel dcr Ablauf zum 
Schritt S456 den lenksteucrgrad Be und das Lcnkdrchmo- 
mcnt T anhand dcr nachfolgenden Glcichungcn (8) und (9) 
/.u bcrechncn. 

Be = (kpxe) + (kdxdc) (8) 
T = kixC (9). 

Bei dcr vorstehenden Gleichung kenrizeichnct C cincn 
vorbestimmlcn Wert. 

Danach schrcitel dcr Ablauf zum Schritt S458. Im Schritt 
S458 wird die Anslcuerschaltung 240 basicrend auf dem 
Lcnksteuergrad 8c und dem Lcnkdrehmomenl T aktivicrt. 
Dadurch wird der Elcktromolor 221 zum Antreiben dcr Vor- 
derradcr FW1 und FW2 angcsleucrt, und die Routine ist be- 
endel. 

Wic vorstchend erwahnt, wird cine Lenksteuerung (Spur- 
vcrfolgung) durchgefuhrt, so daB das Fahrzeug nichl von dcr 
Mitlc dcr StraBe odcr Fahrspur abweicht, wenn sich das 
Fahrzeug in dcr Mitlc dcr StraBe odcr Fahrspur bewegt. So- 
mit kann einc stabile Bcwegung des Fahrzcugs erzielt wer- 
den. Es ist zu beachtcn, daB die Lenkopcration des Fahr- 
zcugs nicht durch eine automatische Lenksteuerung sondem 
einc manuelle Steucrung durchgcfuhrl wird, so daB die 
durch die Ienkstcucrvorrichtung gcmaB dem vorlicgendcn 
Ausfuhrungsbcispicl durchgefuhrte Ienksteucroperation 
mittels eincr durch den Fahrcr durchgcfiihrte Ienkbctati- 
gung ubcrwunden werden kann. 

Es ist zu beachtcn, daB die Drchmonicntsteuerverslar- 
kung kl in Ubcrcinstimmung mitcincm Lenkwinkel und ei- 
ncr Lenkwinkclgcschwindigkcit (oder einer Gicrgcschwin- 
digkeit) vcrandcrt werden kann. Das heiBi, der Wert ktc fur 
die Drchmomcntsteuervcrstarkung kt wird vcrgroBert, wenn 
dcr Lenkwinkel und die Lenkwinkclgcschwindigkcit (diflc- 
renticllcr Wert des Lcnkwinkels bcziiglich der /.cit) kleiner 
sind als die cntsprcchendcn Sen well wcrte. Andcrerscils 
wird dcr Wert ktc fur die Drchmomcntsteuervcrstarkung kt 
vcrringcrt, wenn dcr Lenkwinkel und die Lenkwinkclgc- 
schwindigkcit groBcr sind als die cntsprcchendcn Schwcll- 
wcrtc. 

Fig. 32 zcigt cin FluBdiagramm zum Rcalisicrcn des vor- 
genannten Ablaufs. Diescr Ablauf wird zu jedem vorbe- 
stimmten /eitpunkt unlerbrcchungsgest artel . Im Schritt 
S460 werden dcr lenkwinkel 8 und die Lenkwinkclgc- 
schwindigkcit A8 gclcscn. Danach wird im Schritt S462 be- 
stimmt, ob dcr Lenkwinkel groBer ist als cin Schwcllwcrt a, 
odcr nicht, odcr ob die Lenkwinkclgcschwindigkcit A6 gro- 
Ber ist als cin Schwcllwcrt p, odcr nichl. Ist 8 > a odcr A8 > 
P. so schrcitct der Ablauf Schritt S464, uin den Wert ktc fur 
die Drehmomenlstcucrverstarkung kl zu verringcrn. Ist 8 > 
a und A8 > p. so schrcitct dcr Ablauf zum Schritt S466. um 
den Wert ktc fur die Drchmomcntsteuervcrstarkung kt zu er- 



hohen. Dacturch kann Fahrspurwcchscl auf cinfachc Wcisc 
erfolgcn, wenn der T^cnkwinkcl und die lenkwinkclgc- 
schwindigkcit des Fahrzcugs 270 groB sind. so daB sich das 
Fahrzeug 270 zu eincr ben ach hart cn Fahrspur bewegen 

5 kann, wic durch den gcstrichcltcn Pfeil von 270 A in Fig. 33 
angegeben ist. Sind dagegen der lenkwinkel und die lenk- 
winkclgcschwindigkcit gcring, so kann das Fahrzeug 270 
inncrhalb dcr Fahrspur bcibchaltcn werden. wic durch 270B 
in Fig. 33 angegeben ist. 

10 Altcrnativ konncn die Positionsstcucrvcrstarkung kp und 
die Drehmomcntsleucrverstarkung kt in Ubercinslitimiung 
mil eincr Position des Fahrzcugs (dcr aktucllc QucrolTsct- 
grad) veriindcrt werden. D.h., wenn die Li nkskurven lenk- 
opcration bei eincr Bcwegung des Fahrzcugs auf der linken 

15 Scile eincr StraBe odcr Fahrspur crfaBt wird. werden sowohl 
dcr Wert kpc der Positionsstcucrvcrstarkung kp als auch dcr 
Wert ktc dcr DrchmoinenLstcucrvcrstarkung kl crhoht. In 
gleicher Wcisc werden sowohl dcr Wert kpc dcr Posilions- 
steuerverslarkung kp als auch dcr Wert ktc dcr Drchmo- 

20 mcntstcuerverstarkung kt erhoht, wenn die Linkskurvcn- 
lenkopcration bei einer Bewcgung des Fahrzcugs auf dcr 
rcchten Scitc eincr StraBe oder Fahrspur crfaBt wird. Es ist 
zu beachtcn, daB cin Linkskurvcnlenkvorgang crkannt wer- 
den kann, wenn ein durch Sublrahicren des aktucllen Lenk- 

25 winkels von dem unmiltelbar vorherigen lenkwinkel erhal- 
lener Wert positiv ist. Andcrerseils kann cin Rechtskurvcn- 
lenkvorgang erkannt werden, wenn cin durch Sublrahicren 
des aktuellen Lcnkwinkels von dem unmiltelbar vorherigen 
lenkwinkel crhakener Wert negativ isL 

30 Fig. 34 zcigt cin FluBdiagramm zum Rcalisicrcn des vor- 
genannten Ablaufs. Dieser Ablauf wird zu jedem vorbe- 
stimmten Zeitpunkt unterbrechungsgesteuerl gcstariel. Im 
Schritt S470 werden der aktucllc QuerofTselgrad c, der un- 
mittelbar vorherige Lenkwinkel 8(k-l) und der aktucllc 

:v> lenkwinkel 8(k) gclcscn. Im Schritt S472 wird bestimmt, 
ob ein Linkskurvcnlenkvorgang oder ein Rechtskurvcnlenk- 
vorgang durchgefuhrt wird, anhand eincr Feststcllung, ob 
eine Difterenz 8(k-l)-8(k) positiv oder negativ ist. 1st die 
Diffcrenz positiv, so schrcitel der Ablauf zum Schritt S474, 

40 in dem der Linkskurvcnlenkvorgang crkannt wird. 1st die 
Differcnz negativ, so schreitei dcr Ablauf zum Schritt S476, 
in dem der Rcchtskurvcnlenkvorgang erkannt wird. 

Danach wird im Schritt S478 bestimmt, ob sich das Fahr- 
zeug auf der linken Seite dcr StraBe bewegt, odcr nicht. 

45 Wird fcstgcstcllt, daB sich das Fahrzeug auf der linken Seite 
bewcgL, so schrcitel dcr Ablauf zum Schritl S480. Im Schritt 
S480 wird bestimmt, ob dcr Linkskurvcnlenkvorgang 
durchgefuhrt wird. Wird fcstgesielll, daB der Linkskurvcn- 
lenkvorgang durchgefuhrt wird, so schrcitct der Ablauf zum 

50 Schritt S482, um den Wert kpc fur die Posi lions sleucrver- 
starkung kp und den Wert ktc fur die Drchmomcntstcuerver- 
slarkung kt zu crhohen. Wird dagegen fcstgesielll, daB dcr 
Linkskurvcnlenkvorgang nicht durchgefuhrt wird, d. h., 
falls dcr Rcchtskurvcnlenkvorgang durchgcfuhrl wird, so 

55 schrcitel dcr Ablauf zum Schritl S484, um den normalcn 
Wert kpc fur die Posit ionssteuervcrsl ark ung kp und den nor- 
malcn Wert ktc fur die Drchmomcntsteuervcrstarkung kp 
einzustcllen. 

Wird dagegen im Schrill S478 fcstgcstcllt, daB sich das 
60 Fahrzeug nicht auf dcr linken Seite bewegt, d. h., falls sich 
das Fahrzeug auf dcr rcchten Seite bewegt, so schrcitct dcr 
Ablauf zum Schritl S486. Im Schritt S486 wird bestimmt, ob 
dcr Linkskurvcnlenkvorgang durchgefuhrt wird, odcr nicht. 
Wird fcstgesielll, daB dcr Linkskurvcnlenkvorgang nichl 
65 durchgefuhrt wird, d. h., falls dcr Rcchtskurvcnlenkvorgang 
durchgefuhrt wird, so schrcitel dcr Ablauf zum Schritt S482, 
um den Wert kpc fur die Posilionsslcucrvcrslarkung kp und 
den Wcrlklc fur die Drehmomenlstcucrverstarkung kl zu er- 
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hohen. Wird dagegcn feslgeslclh, daB dcr I jnkskurvenlenk- 
vorgang durchgcfuhrt wird, so schrcilcl dcr Ablauf zum 
Schritl S484, urn den normalcn Wcrl kpc fur die Positions- 
si eucrvcrsl ark ling kp und den normalcn Wcrl klc fur die 
Drehmomcnlslcuervcrsiarkung kp cinzuslcllcn. GcmaB deni 5 
vorgenannten Ablauf konncn die in Fig. 35 gczeigten Fahr- 
-/cuge 271 und 272 mil einer gutcn Fahigkcit ausgeslatlct 
werden, cine Bewcgung inncrhalb der aktucllcn Fahrspur 
beizuhchallen. 

Daruber hinaus kann der vorbcstimnitc Wcrl LI durch ei- 10 
nen Mittelwcrl dcr akluellen QuerolTselwerlc c naeh links 
odcr nach rcchls vcrschoben werden, um cine Bcwcgungsli- 
nie des Fahrzcugs von der Miltc dcr Fahrspur zu ciner aklu- 
ellen Bewegungsposilion gcmaB Fig. 36 zu vcrschicbcn, 
falls sich das Fahrzeug inncrhalb eines Bcrcichs LI + L2 be- 15 
wegl und cin Absolulwcrl des Lenkwinkels 9 Tur cine vorbe- 
slimmLc Zeildaucr i 0 (bcispiclsweisc wenige Zehnicl Sckun- 
den) gcringcr als cin vorbestimmter Wert B 0 ist. 

Fig. 37 zcigt ein FluBdiagramtn mm Rcalisiercn des vor- 
genannlcn Ablaufs. Dieser Ablauf wird zu jodem vorbc- 20 
siimmtcn Zcitpunkl unlcrbrechungsgestcucrt gcslartct. Im 
Schritl S490 werden dcr aktucllc QucrolTsetgrad e und dcr 
Lcnkwinkel B gclcscn. Danach wird im Schritt S492 bc- 
slimml, ob cin Absolulwert des aktuelien QuerofTsetgrads e 
kleiner isi als dcr vorbesLiiimilc Wert LI + L2, odcr nichL 25 
Daruber hinaus wird im Schritt S494 bestimml, ob ein Ab- 
solulwert des Lenkwinkels 0 kleiner ist als der vorhe- 
stimtnle Werl 0 0 , oder nicht. Wird die Bedingung eines der 
Schrittc S492 und S494 nicht erfullt, so schrcilcl der Ablauf 
zum Schritt S496, urn einen Zcitgcbcr t auf "0" zu setzen. 30 
Werden dagegen die Bedingungen beider Schrittc S492 und 
S494 erfullt, so schreitet der Ablauf zum Schritt S498, urn 
den Zeitgeber l hochzuzahlen. Danacli wird im Schritt S500 
bestimml, ob dcr Zcitgcbcr t cincn vorbestimmten Wert t 0 
uberschreilet. Uberschreilet der Zeitgeber t den vorbe- *5 
stimmten Wcrl to, so schreitet der Ablauf zum Schritt S502, 
uni den vorbestimmten Wert LI urn den Mittelwcrl der aktu- 
elien Qucroffsctwcrtc c nach links oder rcchts zu vcrschic- 
bcn, und die Routine ist beendct. Wird festgcstellt, daB dcr 
Zeitgeber i nicht den vorbestimmten Wen to uberschreilei, 40 
so wird die Routine beendct . 

Die vorliegcndc Anmeldung basiert auf den japanischen 
Prioritatsanmeldungcn Nr. 9-183965, Nr. 9-257060 und Nr. 
9-270173, dcrcn Inhallc hiermit als Bezug aufgenommen 
werden. 45 

Zusammenfasscnd wird einc Fahr/cuglenksteuervorrich- 
tung ofTenbart zum Steuern eines Lenkdrchmomcnts zum 
Bewegen eines Fahrzcugs in Richlung ciner durch eincn 
Fahrcr gcwunschlen odcr fur die Umstande des Fahrzcugs 
gceignetcn Linie. Die Fahrzeuglcnksleuervorrichtung er- 50 
kennt eine Fahrspur, auf der sich das Fahrzeug bewegt, und 
slcuert das Ixnkdrchmoment des Fahrzeugs, so daB sich das 
Fahrzeug cntlang dcr Fahrspur bewegt. Fine Viclzahl von 
Bezugslinien werden cingcslellt, die sich cntlang dcr Fahr- 
spur crstrcckcn und in einer Breitenrichtung dcr Fahrspur 55 
parallel zucinander angcordnct sind. Fine Ziclbewegungsli- 
nie wird aus dcr Viclzahl von Bezugslinien in Ubcrcinstim- 
mung mil cinent Bewegungszustand des Fahrzcugs ausgc- 
wahll. F:in Ixnkdrchmoment wird erzcugt zum Vcrschicbcn 
ciner Bcwcgungslinie des Fahrzeugs in Richlung dcr Ziclbe- 60 
wegungslinic. 

Patenianspruche 

1. Falirzcuglenkslcucrvorrichtung zum Frkennen ciner 65 
Fahrspur (48), auf der sich ein Fahrzeug (40) bewegt, 
und zum Steuern eines Ixnkdrchmomcnls des Fahr- 
zcugs (40), so daB sich das Fahrzeug (40) cntlang dcr 
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; ahrspur (48) bewegt, gckennzeichnet durch 

a) einc Bczugsliniencinslcllcinrichtung zum Fin- . 
slellen ciner Viclzahl von Bezugslinien (60), die 
sich enllang dcr Fahrspur (48) erslreckcn und in 
einer Brcilenrichlung dcr Fahrspur (48) parallel 
zucinander angcordncl sind, 

b) ciner Ziclbcwcgungslinicnauswahleinrichtung 
zum Auswahlcn einer Ziclbcwegungslinic aus der 
Viclzahl von Bezugslinien (60) in Ubcreinstim- 
mung mil eincm Bewegungszustand des Fahr- 
zcugs (40), und 

c) ciner Ruckkchrlcnkdrchmomcnlerzcugungs- 
einrichlung zum Frzcugcn cincs Lenkdrchmo- 
mcnts zum Vcrschicbcn ciner Bcwcgungslinie des 
Fahrzcugs (40) in Richtung dcr Ziclbcwegungsli- 
nic. 

2. Fahrzeuglcnksleuervorrichtung nach Anspruch 1, 
dadurch gckennzeichnet. daB die Ziclbcwcgungslinien- 
auswahleinrichtung cine dcr Bezugslinien (60), die 
cine Niihcrung einer durch cine Lenkbelaligung cincs 
Fahrcrs des Fahrzcugs (40) crzielten lcnkbelricbslinie 
darstcllt, als die Ziclbcwegungslinic auswahll. 

3. Fahrzcuglenkslcucrvorrichlung nach Anspruch 1 
oder 2, gckennzeichnet durch 

einc Abweichungsvcrmeidungsbereichsein- 
stelleinrichtung zum Hinstellen eines Abweichungsver- 
meidungsbereichs (56, 58) auf ciner Scite der Fahrspur 
(48), und 

eine Abweichungsvermeidungsdrchmomcnter- 
zcugungscinrichtung zum Hrzcugen eines Lenkdrch- 
moments zum Bewegen des Fahrzeugs (40) in Rich- 
tung ciner Mitle der Fahrspur (48), wenn die Bewe- 
gungslinie des Fahrzeugs (40) mil dem Abweichungs- 
vermeidungsbereich (56, 58) uberlappl, 

4. Fahrzeug lenksteuervorrichtung nach Anspruch 3, 
gckennzeichnet durch 

cine Zustandscrkennungseinrichtung zum Frkennen 
von Zuslanden eines Bcwegungspfads des Fahrzeugs 
(40). und 

eine Steuerverstarkungsanderungseinrichtung zum An- 
dcrn ciner GroBe des durch die Abweichungsvcrniei- 
dungsdrchmomentcrzcugungseinrichtung erzeuglen 
Lenkdrchmomcnts in Ubereinslimmung mil den Zu- 
slanden des Bcwegungspfads. 

5. Fahrzeuglcnksleuervorrichtung nach Anspruch 3, 
gckennzeichnet durch 

eine Zustandscrkennungseinrichtung zum Frkennen 
von Zustandcn eines Bcwegungspfads des Fahrzeugs 

(4(>) ' , u • u ■ 

wobei die Abwcichungsvernicidungsbcrcicnsein- 

stellcin richtung einc Bercichsbrcitencinstclleinrich- 
tung cnthall zum Finstellen einer Brcite des Abwei- 
chungsvermeidungsbereichs (56, 58) in Ubereinslim- 
mung mil den Zustandcn des Bcwegungspfads. 

6. Fahrzeuglcnksleuervorrichtung nach Anspruch 5, 
gckennzeichnet durch 

cine Ixnkbctricbslinicnlcrneinrichtung zum Lcrncn ei- 
ner Lcnkbelricbslinie bezuglich cincs jeden Zuslands 
des Bcwegungspfads, wobei sich die Lcnkbctricbslinie 
aus einer Lenkbctatigung cincs Fahrcrs des Fahrzeugs 
(40) ergibt, 

wobei die Bcreichsbrciteneinstclleinrichtung cine 
Lcrnergcbniswiedcrgabccinrichtung cnthall zum Wie- 
dergeben cincs Lcrnergcbnisscs dcr Lcnkbctricbslini- 
cnlcrncinrichlung in dcr Brcite des Abwcichungsvcr- 
meidungsbcrcichs (56, 58). 

7. Fahrzeuglenkstcucrvorrichtung mil: 
a) einer Fahrspurbcreichserfassungscinrichtung 
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zum lirfasscn cines sich vor cincrn mil dcr Fahr- 
zeuglcnkslcucrvorrichtung ausgeslaltcicn Fahr- 
zeug (40) erslreckenden Fahrzcugbcreichs (48), 
und 

b) cincr Ruckkchrlcnkdrchmomcnlcr/.eugungs- 5 
cinrichlung /.uni Erzcugcn cines Ruckkchrlenk- 
drchmomcnls, durch das das Fahrzeug (40) in 
Richlung cincr Millc dcs Fahrspurbcrcichs (48) 
gefUhrt wird, wcnn sich das Fahrzeug (40) zu ci- 
ncrn in cincn Seitcnbereich dcs Fahrspurbcrcichs io 
(48) vorgcschcncn Stcucrbcrcich (72, 74) bcwcgl, 
gekennzcichnet durch 

cine AbsichLsbcsliiiimungscinrichtung zum Bc- 
stimmcn, ob cin I ; ahrcr dcs Fahrzcugs (40) das 
Fahrzeug (40) bcwuBl zu dem Slcucrbcrcich (72, 15 
74) bcwcgl, cxlcr nicht, und 
cine Ruckkchrlcnkdreh moment beschriinkungs- 
cinrichlung /.urn Bcschrankcn dcr Erzcugung dcs 
Ruckkchrlenkdrchmomcnls, wcnn festgcsiclll 
wird, daB dcr Fahrcr das Fahrzeug (40) bcwuBl /.u 20 
dctn Stcucrbcrcich (72, 74) bewegt. 

8. Fahrzcuglenkslcucrvorrichlung nach Anspruch 7, 
dadurch gekennzcichnet, daB die Absichlsbcslim- 
mungscinrichtung cine FortdauermcBeinrichlung cnt- 
halt zum Mcsscn cincr forllaufenden Zeildauer, wah- 25 
rend dcr sich das Fahrzeug (40) in dem Stcucrbcrcich 
(100, 102) bcwcgl, und die Ruckkehrlcnkdrehmorncnt- 
beschrankungseinrichtung cine crste Vcrhinderungs- 
einrichlung cnthalt /.urn Vcrhindcrn dcr Erzcugung dcs 
Ruckkchrlcnkdreh moments, wcnn die fortlaufendc 30 
Zcitdaucr cine vorbestimmtc Zeildauer erreicht hat. 

9. Fahrzcuglenkslcucrvorrichlung nach Anspruch 7, 
dadurch gekennzeiehnet, daB die Absichtsbestini- 
mungscinrichtung cine Verhindcrungszustandsbestim- 
mungscinrichtung cnthalt zum Bcsti rumen, ob das 35 
Fahrzeug (40) zu cincm auBcrhalb dcs Steucrbcreichs 
(112, 118) vorgcschcncn Verhindcrungsbercich (114, 
120) bewegt wird, odcr nicht, und die Ruckkchrlenk- 
drchmomcnlsbcschrankungscinrichlung cine zwcile 
Verhindcrungsein richlung cnthalt Vcrhindcrn dcr Er- 40 
zcugung dcs Ruckkchrlcnkdrchmomcnts, wcnn das 
Fahrzeug in den Verhindcrungsbercich (138, 144) cin- 
tritt. 

10. Fahrzcuglenkslcucrvorrichlung nach Anspruch 7, 
gekennzcichnet durch cine Abwcichungsvermcidungs- 45 
cinrichlung zum Erzcugcn cincs Abwcichungsvermci- 
dungslenkdrchmomcnts, durch das das Fahrzeug (40) 

in Richlung cincr Miltc des Fahrspurbcrcichs (48) ge- 
fiihrt wird, wcnn sich das Fahrzeug (40) in cincm au- 
Bcrhalb dcs Steucrbcreichs (112, 118; 138, 144) vorgc- 50 
schencn Abweichungsvermeidungsbcreich (116, 122; 
142, 148) bewegt. 

1 1 . Fahrzcuglcnkstcuervorrichlung mit: 

a) cincr Fahrspurbcrcichscrfassungseinrichlung 
zum Lirfasscn cincs sich vor eincm mil dcr Fahr- 55 
zcuglcnkslcucrvorrichtung ausgestattctcn Fahr- 
zeug erslreckenden Fahrspurbcrcichs, und 

b) cincr Ruckkchrlcnkdrchmomcntcrzcugungs- 
cinrichtung zum Erzcugcn cines Ruckkchrlenk- 
drchmomcnls, durch das das Fahrzeug in Rich- 60 
lung cincr Miltc dcs Fahrspurbcrcichs gefuhrt 
wird, wcnn sich das Fahrzeug zu cincm in cincm 
Sciicnbcrcich dcs Fahrspurbcrcichs vorgcschcncn 
Slcucrbcrcich bcwcgl, dadurch gekennzcichnet, 
daB «5 
die Ruckkchrlcnkdrchmomenter/eugungscin- 
richtung das Ruckkchrlcnkdrchmomcnl fur cine 
vorheslimmle Zeildauer nach dem Finlrcicn des 
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Fahrzcugs (40) in den Stcucrbcrcich (100, 102) 
crzeugt. 

12. Fahrzcuglenkslcucrvorrichlung nach Anspruch 11, 
gckennzcichnel durch cine Abwcichungsvermcidungs- 
cinrichlung zum Erzcugcn cincs Abwcichungsvcnnci- 
dungslcnkdrehmomcnts, durch das das Fahrzeug (40) 
in Richlung cincr Mitlc dcs Fahrspurbcrcichs (48) ge- 
fuhrt wird, wcnn sich das Fahrzeug (40) in cincm au- 
Bcrhalb des Sleucrbercichs (112, 118; 138, 146) vorgc- 
schcncn Abweichungsvermeidungsbcreich (116, 122; 
142, 146) bewegt. 

13. Fahrzcuglcnksteucr\'orrichtung mit: 

a) cincr Fuhrungsliniencrkennungscinrichtung 
(M I ) zum Hrkcnncn cincr auf cincr SlraBc, auf dcr 
sich ein mit dcr Fahrzeug lcnkstcucrvorrichtung 
ausgest alleles Fahr/cug bcwcgl, vorgcschcncn 
Fuhrungslinie, 

b) cincr Lcnkslcucrcinrichtung (M2) zum Steu- 
ern cincr Lcnkoperation des Fahrzcugs durch lir- 
fasscn cines Positionszuslands dcs Fahrzcugs bc- 
zuglich dcr durch die Fuhrungslinicnerkcnnungs- 
cinrichtung (Ml) crkannlen Fuhrungslinie, 

c) cincr Alarmicrungsdrchmomcnlgebcrcinrich- 
tung (M4) zum Wcckcn dcr Aufmcrksamkcit ei- 
ncs Fahrers dcs Fahrzcugs durch Zufiihrcn cincs 
Drchmomcnts zu cincr Lenkmcchanik (210) dcs 
Fahrzcugs in Ubcreinstimmung mil eincm Positi- 
on szu stand des Fahrzeugs bcziiglich der Fuh- 
rungslinie, 

d) eincr Folgcdrchmomentgcbcrcinrichtung zum 
Einstellen einer Zielposition auf der StraBe in 
Ubcreinstimmung miteinem Ergebnis dcr Erken- 
nung der Fuhrungslinie, und zum Zufiihrcn cincs 
Drchmomenls zu dcr Lenkmcchanik (210), so daB 
das Fahrzeug dcr Zielposition folgt, und 

e) cincr Bewcgungszustandscrfassungscinrich- 
tung zum Erfasscn cincs Bewegungszuslands dcs 
Fahrzcugs, gekennzcichnet durch 

0 cine Zictpositionskorrcktureinrichlung zum 
Korrigicren dcr Zielposition in Ubcreinstimmung 
mit dem durch die Bcwegungszuslandscrfas- 
sungscinrichtung crfaBtcn Bcwcgungszusland. 
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